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Di» folgenden Angabon mind d*n vom An mo Id or eingereichten Urrterlagon Mitnomnwn 

@ Selbsttatig verfahrbares Bodenstaub-Aufsammelgerat, sowie Kombination eines derartigen 
Aufsammelgerates und einer Basisstation 

(f?) Die Erfindung betrifft zunachst ein selbsttatig verfahr- 
bares Bodenstaub-Aufsammelgerat (1) miteinem elektro- 
motorischen Antrieb, einem Staubsarnmelbehalter (14) 
und einer Abdeckhaube (3), wobei das Gerat (1 j einen von 
einer Kreisform abweichenden Grundriss aufweist. Um 
ein Bodenstaub-Aufsammelgerat der in Rede stehenden 
Art, insbesondere des zu erzielenden Reinigungsergeb- 
nisses, zu verbessern, wird vorgeschlagen, dass der 
Grundriss sich aus einem Kreisformabschnitt (4) und et- 
nem an einem Rechteck orientierten Formabschnitt {5) zu- 
sammensetzt, wobei der Rechteckabschnitt (5) in Verfahr- 
richtung (r) vorne ist 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft zunachst ein selbsttatig ver- 
fahrbares Bodenstaub-Aufsammelgerat mit cinem elektro- 
motorischen Antrieb, einem Staubsammelbehalter und einer 5 
Abdeckhaube, wobei das Gerat einen von einer Kreisform 
abweichenden Grundriss aufweist. 

[0002] GerSte der in Rede stehenden Art sind als auto- 
nome Saugroboterbekannt und finden insbesondere An wen- 
dung im Haushaltsbereich. Demzufolge sind geringe An- 10 
triebsleistungen n6ug, so dass in einfachster Weise Spei- 
chermedien, wie bspw. Akkumulator-Pakete zur Speisung 
des elektromotorischen Antriebes ausreichen. Hierzu wei- 
sen die bekannten Gerate zumeist 2wei unabhangig vonein- 
ander antreibbare RSder auf. Der durch das Gerat aufgenom- 15 
mene, bspw. aufgesaugtc Staub wird in einem gerSteseitigcn 
Staubsammelbehalter aufgefangen, Weiter ist bekannt, die 
Gerateteile, wie bspw, den Staubsammelbehalter und die 
Antriebe mitteis einer Abdeckhaube zu Uberfangen, urn 
diese vor von auBen angreifenden Kraften, insbesondere 20 
StoBen zu schiitzen. 

[0003] Im Hinblick auf den zuvor beschriebenen Stand 
der Technik wird eine teebnische Probiematik der Erfindung 
darin gesehen, ein Bodenstaub-Aufsammelgerat der in Rede 
stehenden Art insbesondere hinsichdich des zu erzielenden 25 
Reinigungsergebnisses zu verbessem. 
[0004] Diese Problemalik ist zunachst und im Wesendi- 
chen dadurch gelost, dass der Grundriss sich aus einem 
Kreisformabschnitt und einem, an einem Rechteck orien- 
tierten Formabschnitt zusammensetzt, wobei der Rechteck- 30 
abschnitt in Verfahrrichtung vorne ist. Zufolge dieser Aus- 
gestaltung kann der Reinigungsbereich - der Bereich, in 
welchem der zu reinigende Boden gekehrt oder abgesaugt 
wird - bei gegenuber einem kreisformigen Grundriss mit 
gleichem Radius wie der Kreisformabschnitt der erfindungs- 35 
gemaBen Grundrissausgcstaltung vergroBert werden, was zu 
einem verbesserten Reinigungsergebnis fiihrt. Des Weiteren 
kann zufolge dieser erfindungsgemaBen Grundrissausgestal- 
tung der Reinigungsbereich nahe der in Verfahrrichtung vor- 
deren Randkante angeordnet werden, so dass eine Reini- 40 
gung bis in Raumecken erreicht werden kann. Es wird be- 
vorzugt, dass der an einem Rechteck orientierte Formab- 
schnitt verrundet oder zumindest in den Eckbereichen abge- 
rundet ist, womit eine Verbesserung der Beweglichkeit des 
autonom arbeitenden Gerates erreicht wird. In einer bevor- 45 
zugten Ausgestaltung des Erfindungsgegenstandcs ist vor- 
gesehen, dass das Gerat eine um eine Horizontalachse dreh- 
bare Biirste aufweist und dass die Biirste in dem Rechteck- 
abschnitt des Grundrisses angeordnet ist. Diese Biirste ist 
iibcr einen gesonderten Elektromotor antreibbar. Denkbar 50 
ist hierbei, die Biirste zur Ausbildung eines reinen Kehrge- 
rates zu nutzen. Darilber hinaus besteht jedoch auch die 
Moglichkeit diese elektromotorisch angetriebene Biirste in 
einem SauggerSl zu integrieren, dies bei Anordnung der 
Biirste im Bereich des Saugmundes. Um eine verbessertc 55 
Rand- und Eckreinigung zu erzielen, wird weiter vorge- 
schlagen, dass das Gerat weiter zwei, orienticrt an einer ver- 
tikalen Achse umlaufende Kehrbtirsten aufweist. Diese sind 
zunSchst so positioniert, dass deren Biirstenkorper inncrhalb 
des Gerategrundrisses liegen, die Borsten bzw. Borstenab- 60 
schnitte hingegen iiber den Grundriss hinausragen. Hierbei 
kommen bevorzugt weiche Borsten zum Einsatz, welche 
sich der Wand bzw. Randkontur anpasscn und nicht storend 
auf das Fahrverhalten bzw. Reaktionsverhalten des Gerates 
einwirken. Weiter wird bevorzugt, dass die Kehrbiirsten 65 
vorderen Eckbereichen des Rechteckabschnittes des Grund- 
risses zugcordnct angeordnet sind und hierbei drchrich- 
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Schmutz vom Rand bzw. aus der Ecke in die Mitte - das 
heiBt mit Bezug auf die vordere Randkante des Gerates von 
auBen nach innen - in Richtung auf die um eine Horizontal- 
achse drehende Biirste transportieren. Letztere befordert 
hiernach den Staub bzw. Schmutz in den Sammelbehalter.' 
Durch Neigung der Drehachse einer Kehrbiirste in Verfahr- 
richtung wird das Kehrergebnis weiter verbessert. 
[0005] Weiter betrifft die Erfindung ein Bodenstaub-Auf- 
sammelgerat, vorzugsweise selbsttatig verfahrbares Boden- 
staub-Aufsammelgerat mit einem elektromotorischen An- 
trieb, einem Staubsammelbehalter und einer Abdeckhaube, 
sowie einer Biirste, die aufgrund ihrer Drehung die Staub- 
teile in einer bestimmten Wurfrichtung in das Staubsammel- 
behaltnis befordert, wobei zugeordnet zu der Biirste eine an 
die Wurfrichtung orientiert angeordnete Rampe vorgesehen 
ist. Um ein Bodenstaub-Aufsammelgerat der in Rede ste- 
henden Art verbessert auszugestalten, wird vorgeschlagen, 
dass die Rampe in Wurfrichtung ausweichbar angeordnet 
ist. Zufolge dieser erfindungsgemaBen Ausgestaltung liegt 
die einer Kchrschaufel gleichende Rampe auf alien bekann- 
ten Boden mit verschiedenen Hohen bzw. unterschiedlichen 
BeschafTenheiten auf. Gleichzeidg ist durch die erfindungs- 
gemaBe Ausgestaltung erreicht, dass die Rampe sich nicht 
an Hinderoissen verhakL Durch die ausweichbare Anord- 
nung ist der standige Kontakt zum Boden gewahrleistet, wo- 
bei weiter ein konfliktloses tjberwinden von Hindernissen 
ermSglicht ist. Eine derartige Anordnung der Rampe ist so- 
wohl bei selbsttatig verfahrbaren Boden staub- Auf sammel- 
geraten als auch bei Bodenstaub-Aufsammelgeraten wie 
Kebrgerate, die handgefuhrt sind, wobei weiter die Biirste 
mitteis Reibung oder mitteis Elektrornotoren angetrieben 
wird, denkbar. So ist diese erfindungsgemaBe ausweichbare 
Anordnung der Rampe bei einem Reinigungsgerat gemaB 
der DE 44 14 683 Al denkbar. 

[0006} Die Erfindung betrifrt des Weiteren ein selbsttatig 
verfahrbares Bodenstaub-Aufsammelgerat mit einem elek- 
tromotorischen Antrieb, einem Staubsammelbehalter und 
einer Abdeckhaube. Um ein Aufsammelgerat der in Rede 
stehenden Art derart in vorteilhafter Weise weiterzubilden, 
dass eine verbesserte Reinigung in Rand- und Eckbereichen 
erzielt wird, wird vorgeschlagen, dass das Gerat als Keh- 
reinheit ausgebildet ist mit einer um eine Horizontalachse 
drehbaren Biirste, die von zwei, orientiert an einer Vertikal- 
achse drehenden Kehrbiirsten beliefert wird. Bei den be- 
kannten Geraten besteht grundsatzlicb ein Konflikt zwi- 
schen der Beweglichkeit des autonom arbeitenden Gerates 
und der Fahigkeit in Ecken und an Kanten zu reinigen. Die 
erfindungsgemaBe Ldsung besteht aus einer Anordnung von 
drei Biirsten, wobei zwei an einer Vertikalachse orientiert 
drehbare Kehrb listen den Schmutz aus Rand- und Eckberei- 
chen in Richtung auf die um eine Horizontalachse drehbare 
Biirste transportieren. 

[0007J Auch betrifft die Erfindung ein Bodenstaub-Auf- 
sammelgerat nach den Merkmalen des Oberbegriffs des An- 
spruchs 6, wobei die Abdeckhaube an den weiteren Gerate- 
teilen mitteis dezentral angeordneter Federn abgestiitzt ist. 
Diese Haubenabfederung dient zum Einen zum Abfangen 
von, von auBen eingeleiteten KraTten, bspw. StbBen. Des 
Weiteren bieten diese Federn die Moglichkeit eines Absen- 
kens der Haube bei etwa vertikaler Beaufschlagung. So 
kann bspw. die Abdeckhaube vollstandig gegen die Feder- 
kraft bis zum FuBboden absinken und somit MuBere Bela- 
stungen vollstandig auffangen. Die Gcratc-Inncntcilc blci- 
ben unversehrt. Um eine verbesserte Halterung der Abdeck- 
haube an dem Geratechassis zu erreichen, wird vorgeschla- 
gen, dass drei Federn vorgehen sind, welche weiter bevor- 
zugt und bezogen auf den Grundriss des Gcrate-Umfangs 
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vier Fedem. Zufolge dieser Ausgestaltung ist auch eine ho- 
rizontale Verschiebung der Abdeckhaube bei StoBen nach 
Hinderniskontakt erlaubt, wobei ein Sensor oder Sch alter 
ausgelbst wird, der die StoBricbtung anzeigt Als besonders 
vorteilhaft erweist sich zudem, dass durch die erfindungsge- 5 
rnaBe Anordnung der Federn eine Horizontal verschiebung 
der Abdeckhaube unabhangig von der Ein wirkhohe der die 
Abdeckhaube beaufschlagenden Kraft ermoglicht ist. Be- 
zUglich der Sensoren konnen hierbei Bandschalter, Mikro- 
schalter, Reed-Kontakt oder aucb Hall-Sensoren Anwen- 10 
dung finden. Es ist hier durch eine fehlerfreie Hindemiser- 
kennung erreicht. Die ermittelte StoBrichtung wird ausge- 
wertet, wonach das autonome Gerat in seiner Verfahrrich- 
tung korrigiert wird. Zufolge der errlndungsgemaBen Aus- 
gestaltung kcmnen Hindernisse mit hober Empfindlichkeit t5 
crkannt wcrdcn. 

[0008] Des Weiteren betrifft die Erfindung ein Boden- 
staub-Aufsaramelgerat nach den Merkmalen des Oberbe- 
griffs des Anspruchs 6. Um ein Aufsarnmelgerat der in Rede 
stehenden Art insbesondere hinsichdich der Staubaufnahme 20 
verbessert auszugestalten, wird eine, um eine Horizontal- 
achse laufende Burste vorgeschlagen, die den aufgesammel- 
ten Staub in einen geratefesten Staubsammelbehaller wirfl 
Zufolge dieser Ausgestaltung ist das Aufsarnmelgerat zu- 
nachst als KehrgerSt ausgebildeL Denkbar ist jedoch auch 2S 
die weitere Anordnung eines, die Reinigung unterstutzen- 
den Sauggeblases. Die Burste ist ilber einen Elektromotor 
antreibbar und ragt mit ihjen Borstenendabschnitten Uber 
die Bodenunterseite des Gerates nach unten hinaus, wo- 
durch eine kehrende Wirkung auf den zu pflegenden Boden 30 
erreicht wird. 

[0009] Weiter betrifft die Erfindung ein Bodenstaub-Auf- 
sammelgerat nach den Merkmalen des Oberbegriffs des An- 
spruches 6, wobei hier zur Erzielung eines verbesserten Rei- 
nigungsergebnisses vorgeschlagen wird, dass in einem 35 
Staubzufilhrkanal zu dem StaubsammelbehSlter eine Staub- 
durchsatzkontrolle vorgesehen ist. Zufolge dieser Ausge- 
staltung wird die durch die Burste vom Boden aufgenom- 
mene und durch direkte Kraft-/Impulseinwirkung beschleu- 
nigte Schmutzmenge erfasst Der ermittelte Wert kann bspw. 40 
zur Anderung der Verhaltensstrategie des selbsttatig ver- 
fahrbaren Aufsammelgerats fuhren. 

[0010] Die Erfindung betrifft zudem ein Bodenstaub-Auf- 
sammelgerat nach den Merkmalen des Oberbegriffs des An- 
spruches 6, wobei eine Abgrund- und/oder Hinderniserken- 45 
nung vorgesehen ist. Um hier ein verbessertes Bodenstaub- 
Aufsammelgerat der in Rede stehenden Art anzugeben, wird 
vorgeschlagen, dass zur Abgrund- und/oder Hinderniser- 
kennung eine Infrarot-Lichtschranke dient. 
[0011] Auch betrifft die Erfindung ein Boden staub- Auf- 50 
sammelgerat nach den Merkmalen des Oberbegriffs des An- 
spruches 6, mit einem, das Bodenstaub- Aufsarnmelgerat zu- 
sammen mit der Abdeckhaube vom Boden distanzierenden 
Fahrwerk, wobei die Abdeckhaube bei Erreichen einer vor- 
gegebenen Belastung auf dem Boden aufsitzt Um ein Bo- 55 
denstaub- Aufsarnmelgerat der in Rede stehenden Art dahin- 
gehend verbessert auszugestalten, dass bei vergleichsweise 
geringer Bauhflhe weiterhin die Abdeckhaube bei Erreichen 
einer vorgegebenen Belastung auf dem Boden aufsetzen 
kann, wird vorgeschlagen, dass das Fahrwerk relativ zu der GO 
Abdeckhaube federnd aufgehangt ist derart, dass die Feder 
im Sinne einer Verringerung des Abstandes der Abdeck- 
haube zu dem Boden bei Oberschreiten eines Schwcllwertes 
anspricht Die Abdeckhaube ist hierbei bevorzugt gegen- 
uber dem Chassis des Aufsammelgerats in Vertikalrichtung 65 
nicht oder nur um einen gegentiber der Bodenfreiheit gerin- 
gcrcn Betrag vcrlagcrbar. Das Absenkcn der Abdeckhaube 



werks in das Chassis bei Uberschreiten eines Feder- 
Schwellwertes. 

[0012] Die vorgenannten errlndungsgemaBen Losungen 
sind sowohl fiir sich als Einzellosungen wesentlich, jedoch 
dariiber hinaus auch miteinander kombinierbar. Auch die 
nachstehend aufgeriihrten weiteren errlndungsgemaBen Vor- 
schlage zur Verbesserung eines Bodensiaub-Aufsammelge- 
rats sind jeweils fUr sich wesentlich als auch untereinander 
kombinierbar und dariiber hinaus mit jedem einzelnen oder 
mehreren der vorgenannten Erfindungen kombinierbar. 
[0013] So wird weiter vorgeschlagen, dass bei Erreichen 
des Schwellwertes die Abdeckhaube zufolge eines soforti- 
gen Nachgebens der Feder zur Auflage auf den Boden 
kommL Diesbezuglich kann eine Feder mit einer entspre- 
chenden Federcharakterisdk zum Einsatz kommen, welche 
Federcharakteristik so ausgelegt ist, dass bei Uberschreiten 
des vorbestimmten Schwellwertes schlagartig das Fahrwerk 
einfahrt zufolge dessen die Abdeckhaube auf dem Boden 
zur Auflage kommt. Aiternativ kann die Feder auch eine 
Blattfcdcr sein, welche aus einem profilierten - bombiertcn 
- Metall- bzw. Stahlblech geschnitten ist und imQuerschnitt 
eines sphSrische Auswdlbung aufweist, womit eine Knack- 
feder gebildel ist, welche bei Grenzbelastung, d. h. bei 
Uberschreiten eines Schwellwertes schlagartig anspricht. 
Zufolge der durch die spharische Wdlbung vorgegebene Fe- 
dercharakterisdk ist eine "Oberf all wirkung erzielt. Um bei ei- 
nem moglichst groBen Belastungszustandsbereich des Auf- 
sammelgerats den die Burste antreibenden Elektromotor 
samt Kraftubersetzungseinrichtung vor Oberbeanspruchung 
oder sogar Zerstorung zu schiitzen, sowie die Leistung des 
Elektromotors konstant zu halten, wird vorgeschlagen, dass 
die Burste an einer Wippe h&henveranderbar gelagert ist, 
Zufolge dieser Ausgestaltung ist eine Selbstendastung bei 
erhohter Reibung erreicht So wird bei erhohtem Widerstand 
an der Burste diese entgegen der Schwerkraft endastet. Bei 
weniger Widerstand an der Biirste ist die Endastung entspre- 
chend geringer. Bezuglich dieses erfindungsgemSBen Kon- 
zepts der Selbstendastung bei erhohter Reibung wird auf die 
DE 29 46 731 verwiesen, deren Inhalt hiermit voUinhaltlich 
in die Offenbarung vorliegender Erfindung mit einbezogen 
wird, auch zu dem Zwekke, Merkmale dieser Patentanmel- 
dung in Anspriiche vorliegender Erfindung mit einzubezie- 
hen. In vorteilhafter Weise ist vorgesehen, dass bei einem 
Bodenstaub-Aufsammelgerat mit zwei an einer Vertikal- 
achse oriendert drehenden Kehrbtirsten auch diese an der 
Wippe h&henveranderbar angeordnet sind, womit auch im 
Bereich dieser Eck-Kehrbiirsten das Konzept der Selbstent- 
lastung greift. So ist bevorzugt, dass sowohl die Kehrbur- 
sten als auch die BQrste an einer gemeinsamen Wippe gehal- 
tert sind, wobei weiter die Achse des die Burste antreiben- 
den Elektromotors horizontal angeordnet ist und mit einer 
Drehachse der Wippe zusammenfSllt. Bevorzugt liegt hier- 
bei der Elektromotor in Verfahrrichtung des Aufsammelge- 
rats hinter den BOrsten. 

[0014] Weiter ist vorgesehen, dass Biirstenabschnitte der 
Kehrbursten uber eine durch die Abdeckhaube vorgegebene 
Randkontur des Gerates hinausragen. So kann eine Anord- 
nung der Kehrbilrsten bei einer Abdeckhauben-Grundriss- 
forra, welche von einer Kreisform abweicht, in den, in \fer- 
fahrrichtung vorderen Eckbereichen angeordnet sein. Denk- 
bar ist diesbezuglich jedoch auch eine kreisrunde Grundriss- 
ausgestaltung der Abdeckhaube. Wesentlich hierbei ist, dass 
zumindest der Burstenkorpcr innerhalb der GcrMtckontur 
liegt und nur die Borsten bzw. Borstenabschnitte Uber diese 
Kontur hinausragen. Bei einer bevorzugten Anordnung von 
weichen Borsten, welche sowohl seitlich als auch nach 
vomc uber den Grundriss des Gerates hinausragen, wcrdcn 
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gativ beeintrachtigt Die Uber die Geratekontur hinausragen- 
den Borstenabschnitte erfassen den Schrautz auBerhaib der 
Geratekontur und transportieren diesen in die Mitte in Ricb- 
tung auf die um die Horizontalachse drehbare Bilrste, welch 
letztere bevorzugt den Bodenstaub in einen geratefesten 5 
Staubsammelbehalter wirft. Als besonderes vorteilhaft er- 
weist sich diesbeziiglich, dass die BUrste und die Kehrbur- 
sten gemeinsam mittels eines Elektromotors angetrieben 
werden. So kann zur Momenten-Obertragung ein Getriebe 
vorgesehen sein. Bevorzugt wird jedoch eine Ausgestaltung, 10 
bei welcher der Elektromotor die BUrste antreibt und die 
Kehrbursten mittels durch die Burste angetriebener Trans- 
missions-Riemen angetrieben werden. Zufolge dessen ist 
eine Synchronisation der Kehrbursten und der BOrste er- 
reichbar. So ist weiter vorgesehen, dass die KehrbOrsten mit 15 
eincm Verhaltnis zu der Burste unterschicdlicber Drehzahl 
umlaufen. Bevorzugt wird diesbeziiglich ein Ubersetzungs- 
verhaltnis von Burste auf Kehrbursten von 3 bis 15 zu 1, wo- 
bei weiter der Abtrieb auf die Kehrbursten so gewShlt ist 
dass dicse gegensinnig um ihrc Drchachsen umlaufen, so 20 
dass - bezogen auf eine in Verfahrrichtung vordere Rand- 
kante des Gerates - die Kehrbursten von auBen nach innen 
in die Mitte arbeiten. Um das Kehrergebnis in Ecken oder 
Kanten, bspw. entlang von FuBleisten oder dergieichen, wei- 
ter zu verbessem, ist vorgesehen, dass die Drehachse einer 25 
Kehrburste in Verfahrrichtung geneigt ist 
[0015] Um eine Anpassung der Burste bei ungleichniaBi- 
gen Bodenbeiagen oder beim ttbergang von einem Boden- 
belag zu einem anderen Bodenbelag zu bieten, wird vorge- 
schlagen, dass die Burste in einem, um eine horizontale 30 
Achse bewegbchen Bodenteil aufgenommen ist. Zufolge 
dessen ist eine Hohenanpassung der Burste mitsamt dem zu- 
geordneten Bodenteil erreichbar. Es ist somit stets eine opti- 
male Anpassung der Biirstenhdhe an die Gegebenheiten er- 
zielt Zudem wird vorgeschlagen, dass das Bodenteil eine 35 
gegeniiber dem Bodenteil nach unten vorragende Rampe 
aufweist, welche kehrblechartig die durch die Biirste abge- 
worfenen Schmutz- und Staubpartikel in den Staubsammel- 
behalter leitet. Als besonders vorteilhaft erweist sich hier- 
bei, dass die Rampe zu der Burste bin aus dem Bodenteil 40 
auswachst Eine optimale Anpassung und somit ein verbes- 
sertes Reinigungsergebnis wird des Weiteren dadurch er- 
reicht, dass die Rampe relativ zu dem Bodenteil beweglich 
ist, so dass sich diese je nach Gegebenheiten mehr oder we- 
niger aus dem Bodenteil heraus- oder zuriickverlagert Als 45 
besonders vorteilhaft erweist sich eine Ausgestaltung, bei 
welcher die Rampe zusatzlicb oder alternativ relativ zu der 
Burste beweglich ist Auch ist vorgesehen, dass die Rampe 
in Verfahrrichtung gesehen hinter der Burste angeordnet ist, 
so dass die entgegen der Verfahrrichtung nach hinten abge- 50 
worfenen Partikel iiber die Rampe in den Staubsammelbe- 
halter gelangen. Die erwahnte in Wurfrichtung ausweich- 
bare Anordnung der Rampe kann dadurch gel&st sein, dass 
die Rampe mehrteilig gebildet teleskopartig oder lameilen- 
artig in Wurfrichtung zusammengeschoben bzw. entgegen 55 
der Wurfrichtung, bspw. federunterstiitzt, ausgezogen wird 
Vorgeschlagen wird diesbeziiglich weiter, dass die Rampe 
um eine Drehachse verschwenkbar ist, wobei sich als beson- 
ders vorteilhaft erweist, wenn die Drehachse der Rampe mit 
einer Biirstenachse zusammenfallt Die Rampe wird somit 60 
im vorderen Bereich derselben auf einer definierten Bahn 
gefUhrt, wodurch eine Kollision mit der BUrste ausgeschlos- 
sen ist. Bevorzugt wird dicsbezUglich weiter, dass die 
Rampe gegen Federkraft ausweichbar ist Die Feder der 
Rampe kann hierbei in die Rampenfl&che integriert angeord- 65 
net sein, wobei bezUglich einer bevorzugten Ausgestaltung 
vorgeschlagen wird, dass die Rampe jcdenfalls in ihrcm fc- 
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bildet ist Letzteres kann ein folienartig dUnnes Metallele- 
ment sein. Bevorzugt wird jedoch, dass das Bandelement 
eine Kunststofffolie mit flexiblen Eigenschaften ist Dieses 
federbare Bandelement drUckt die freie, den zu pflegenden 
Boden kontaktierende Schaufelkante in der Art einer vorge- 
spannten Biegefeder in Richtung der Biirste nach vome. Im 
vorderen Randbereich ist das Bandelement bevorzugt sett- 
lich an Gleitschuhen befestigt, die wiederum drehbar um die 
BUrstenachse gelagert sind Die freie Rampenkante ist be- 
vorzugt eine verschleiBresistente Metall- oder Kunststoff- 
kante. Bei einer Ausbildung des Bandelementes aus Kunst- 
stoffTolie weist diese eine Dicke von 0,5 bis 1,5 mm auf. 
Fahrt das Aufsammelgerat im Betrieb tiber einen Teppich- 
oder Hartboden, so driickt die KunststorTTolie die Schaufel- 
kante der Rampe immer mit leichtem Druck bedingt durch 
die \forspannung auf den Boden. Bei hohen Teppichen 
taucht die Rampe weit ein, wodurch die Gleitschuhe weit 
nach hinten gedreht werden. Die Anpresskraft ist in diesem 
Fall maximal. Bei Hartbtfden taucht die Rampe weniger 
weit ein, womit die Gleitschuhe entsprechend wenig nach 
hinten gedreht werden. Die Anpresskraft ist in diesem Fall 
geringer. Die Rampe ist so ausgelegt, dass sie auch bis zu 
4 mm in Vertiefungen eintauchen kann, ohne darin hangen 
zu bleiben. In einer Weiterbildung desErflndungsgegenstan- 
des ist vorgesehen, dass die StaubdurchsatzkontroUe aus ei- 
ner Infrarot-Iichtschranke bestebt. Diese ist im Bereich des 
zu dem Staubsammelbehalter fuhrenden Staubzufuhrkanals 
angeordnet und zahlt innerhalb eines vorgegebenen Zeitfen- 
sters von 0,5 bis 2 Sekunden die, die Lichtschranke passie- 
renden Staubpartikel. Das MeBergebnis kann zur Anderung 
der Verhaltensstrategie des seibsttaUg verfahrbaren Boden- 
staub-Sammelgerats fiihren. So ist vorgesehen, dass ein er- 
miuelter hoher Staubdurchsatz im Sinne eines wiederholten 
Abfahrens der den erhohten Staubdurchsatz erbracht haben- 
den Fahrtstrecke ausgewertet wird Ein erhdhter Staub- 
durchsatz ist mit einem erhohten Verschmutzungsgrad des 
in diesem Moment abgefahrenen Bodenbereichs verbunden. 
t)ber die MeBauswertung wird das Aufsammelgerat veran- 
lasst, diesen zuvor bereits gekehrten Bereich nochmals ab- 
zufahren. Um den Elektromotor der Burste bspw. bei einem 
Blockieren oder einer "Oberlastung der BOrste zu schtttzen, 
ist weiter vorgesehen, dass der Motorstrom des die Burste 
antreibenden Elektromotors zur Aus wertung herangezogen 
ist und dass in Abhangigkeit des Motorstroms eine Ande- 
rung der Vexfahrroutine des Bodenstaub-Aufsammelgerats 
erfolgt In einfachster Weise ist eine (Jberschreitung des 
Motorstroms durch tJberwachung der Spannung detektier- 
bar. Ein Oberlastbetrieb des Elektromotors kann durch zwei 
Zustande ausgel6st werden. Zum einen blockiert die Burste 
v6Uig und zum anderen wird sie mechanisch stark belastet. 
Die vtiUige Blockierung kann abgefangen werden, indern 
bei einer Erhobung des Motorstroms um einen groBen Wert 
die BUrste nach einer vorgegebenen - kurzen - Zeit abge- 
schaltet wird. Bei einer starken mecbanischen Beanspru- 
chung wird die BUrste ausgeschaltet, wenn der Strom eine 
vorgegebene Zeit lang Uber einem erh&hten Grenzwert liegt. 
Bei beiden Losungen wird die Oberlastung des Elektromo- 
tors verhindert. Da der Einschaltstrom des Elektromotors 
deutlich Uber den Grenzwerten liegt wird die Oberwachung 
beim Einschalten des Elektromotors unterbunden. Wickelt 
die Burste bspw. Fran sen oder ein Kabel auf, so wird dieser 
Zustand Uber den Motorstrom erkannt, wonach das Boden- 
staub-Auf sammclgcrat geeignct auf diese Situation rcagiert, 
um die Blockierung aufzuheben. Dies wird bspw. dadurch 
geldst, dass bei unzulassig erhohtem Motorstrom ein Zu- 
ruckfahren des Bodenstaub-Aufsammelgerats erfolgt Hier- 
bei erfolgt bevorzugt auch cine Drehung der Burste in der 
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richtung, womit aufgewickelte Fransen oder Kabel wieder 
frcigegebcn werden konnen. Sofern dies nicht gelingt und 
die BUrste mit aufgewickeltem Kabel oder Fransen wieder 
einschaltet, wird dies liber die vorgesehene Elektronik 
schnell erkannt, um hiernach die Kraft an der BOrste so ge- 5 
ring wie moglich zu halten, um ein weiteres Verklemmen zu 
verhindern. HierfUr wird zusatzlich der Einschaltstrom des 
Motors iiberwacht. Aus diesem Grund teilt sich die Oberwa- 
cbung in zwei Teile, das Einschalten und den Betrieb. Der 
Einschaltstrom ist in beiden Situationen - BOrste blockiert to 
oder ist frei - bis zu einem bestimmten Zeitpunkt gleich. 
Demnach muss als erstes dieser Zeitpunkt bestimmt werden. 
Ein einzelner MeBwert ist aber aufgrund von Schwankun- 
gen des Stroms als Entscheidungsgrundlage ungeeignet, 
weshalb eine Summenbildung Uber einen bestimmten Zeit- is 
raum, der so kurz wic moglich gehalten ist, bevorzugt wird. 
Das Ergebnis ist eine tfberwachung des Anlaufstroms. So 
ist vorgesehen, dass zunachst die Burste eingeschaltet wird 
und hiernach bspw. 45 Millisekunden abgewartet wird. 
Hiernach wird fUr bspw. 2 Millisekunden die Summe des 20 
Stroms mit vorgegebener Abtastfrequenz gebildet und das 
Ergebnis mit einem Grenzwert verghchen. Die Summenbil- 
dung und der Vergleich dauern ca. 6 Millisekunden. Dem- 
nach dauert die gesamte Oberwachung ca. 31 Millisekun- 
den. Da ein Relais, welches die Biirste schaltet, eine Ein- 25 
schaltverzflgerung von ca. 10 Millisekunden und eine Aus- 
schallverzogerung von ca. 5 Millisekunden besitzt, ist die 
Biirste wahrend dieses Vorganges fur ca, 20 Millisekunden 
eingeschaltet. Davon 10 Millisekunden wahrend der Ober- 
wachung und 5 Millisekunden aufgrund der Ausschaltver- 30 
zogerung des Relais. Vorgeschlagen wird diesbeziiglich 
weiter, dass beginnend mit einem Schwellwert des erfassten 
Motors troms ein Zeitfenster ausgelost wird, innerhalb des- 
sen eine weitere Erhdhung des Motorstroms als Auslosee- 
reignis fur ein Zuruckfahren des Bodenstaub-Aufsammelge- 35 
rats herangezogen wird. 

[0016] Zudem betrifft die Erflndung eine Kombi nation ei- 
nes selbsttatig verfahrbaren Bodenstaub-Aufsammelgerates 
mit einem elektromotorischen Antrieb, einem Staubsam- 
melbehalter und einer Abdeckhaube, und einer Basisstation, 40 
welche mit dem Aufsammelgerat nach dem Sender-/Emp- 
fanger-Prinzip gekoppelt ist. Um eine Kombi nation der in 
Rede stehenden Art in vorteilh after Mfeise zu verbessem, 
wird vorgeschlagen, dass die Basisstation einen gesondert 
verwendbaren Staubsauger aufweist und dass das Aufsam- 45 
melgerSt als Kehrgerat ausgebildet ist. Die Basisstation 
weist somit neben der iiblichen Funktion als Parkplatz und 
Ladestation fur das autonom arbeitende Bodenstaub-Auf- 
sammelgerat auch eine Entleerungsstation auf, wozu mittels 
des an der Basisstation vorgesehenen Staubsaugers der 50 
Staubsammelbehalier des als Kehrgerat ausgebiideten Auf- 
sammelgerates ausgesaugt wird. Denkbar ist hierbei eine 
Ldsung, bei welcher der Staubsauger der Basisstation in ei- 
nem Stand-By-Betrieb verweilt und das lediglich kehrende 
Arbeiten verrichtende Aufsammelgerat beim Andocken an 55 
die Basisstation einen Kontakt zur Inbetriebnahme des 
Staubsaugers auslost Als besonders vorteilhaft erweist es 
sich, wenn der Staubsauger ein Ublicher Haushaltsstaubsau- 
ger ist, welcher gegebenen falls uber entsprechend ausge- 
formte Adapter mit der Basisstation gekoppelt wird, so dass 60 
dieser Staubsauger auch in ublicher Weise zur Boden- oder 
tjberbodenreinigung genutzt werden kann. Das Boden- 
staub-Aufsammelgerat kann alternativ oder auch kombina- 
tiv hierzu eine Schnittstelle zum direkten Absaugen ohne 
Basisstation aufweisen. Um sicherzustellen, dass das auto- 65 
nom arbeitende Aufsammelgerat sicher die Basisstation er- 
rcicht, dient letztere als Landmarks DiesbezUglich sind Lo- 



welches vom autonomen Gerat empfangen und ausgewertet 
werden kann, sendet. 

[0017] DiesbezUglich sind optische Landmarken, welche 
mit Infrarot-Licht, Laser oder sichtbarem Licht arbeiten, 
und Ultraschall-Landmarken bekannt Beide Losungen ha- 
ben den Nachteil, dass das Signal der Landmarke von Hin- 
dernissen, wie Wande, Gegenstande usw., abgeschattet 
wird. Somit kann die Basisstation nur dann sicher angefah- 
ren werden, wenn ein direkter geradliniger Kontakt zum au- 
tonomen Gerat besteht ErfindungsgemSB ist eine Land- 
marke vorgesehen, welche mittels eines Senders elektroma- 
gnetische Wellen aussendet. Die mit Hilfe eines Schwing- 
kreises erzeugten und durch eine Antenne gesendeten Wel- 
len durchdringen die meisten Hindernisse und sind somit 
weitestgehend sicher vor Abschattung. Da die elektroma- 
gnetischen Feldlinien, die dem autonomen Gerat zur Orien- 
tierung dienen sollen, iiber keinen linearen Verlauf verfli- 
gen, muss das autonome Gerat seine Verhaltensweise an der 
Form des Feldes ausrichten. Mit Hilfe einer Kombination 
aus leistungsfahiger Landmarke und sinnvoller, jedoch ein- 
facher Verhaltensweise wird das autonome Gerat in die 
Lage versetzt, die Basisstation auch dann zu finden, wenn 
Hindernisse den direkten Weg versperren. Das autonome 
Gerat besitzt hierzu eine oder zwei Empfangsantennen mit 
deren Hilfe die Ausrichtung der magnetischen Feldlinien er- 
mittelt werden kann. Das autonome Gerat orientiert sich 
beim Zuriickfahren zur Basisstauon, die den Sender enthalt, 
an den Feldlinien in dem das Gerat entweder den Feldlinien 
folgt - fahren in Richtung des starksten Signals -, senkrecht 
zu diesen fahrt oder eine gemischte Strategic einsetzt Trifft 
das autonome Gerat auf ein Hindemis, greift eine sensorun- 
terstutzte Verhaltensstrategie, die das Umfahren des Hinder- 
nisses ermoglichL Anschlie8end wird der Weg zur Basissta- 
tion fortgesetzL 

[0013] Die Erfindung betrifft weiterhin eine Kombination 
nach den Merkmalen des Oberbegriffs des Anspruchs 40. 
Um eine Kombination der in Rede stehenden Art in vorteil- 
hafter Weise zu verbessem, wird vorgeschlagen, dass die 
Basisstation als Raumluftreinigungsgerat mit einer Andock- 
kupplung ftir das Bodenstaub-AufsammelgerSt ausgebildet 
ist. Ein derartiges, mit einem gesondert verwendbaren 
Staubsauger kuppelbares Raumluftreinigungsgerat ist aus 
der DE44 14 871 Al bekannt. Der Inhalt dieser Patentan- 
meldung wird hiermit volhnhaltlich in die Offenbarung vor- 
liegender Erfindung mit einbezogen, auch zu dem Zweck, 
Merkmale der Patentanmeldung in Ansprtlche vorliegender 
Erfindung mit einzubeziehen. Dieses ist nunmehr erfin- 
dungsgemafi kombimert mit einer Andockkupplung fur das 
Bodenstaub- Aufsammelgerat derart, dass die so gebildete 
Basisstation als Parkplatz fur das Bodenstaub-Aufsammel- 
gerat und dariiber hinaus auch als Entleerungsstation ftir 
dieses dient. Zufolge dieser erfindungsgemaBen Ausgestal- 
tung kann die Basisstation zumindest bei in Betrieb befind- 
lichem Bodenstaub-Aufsammelgerat als Raumluftreini- 
gungsgerat arbeiten. Denkbar ist auch, die Raumluftreini- 
gungsaktivitat der Basisstauon auch wahrend des Ladevor- 
ganges des Bodenstaub-Aufsammeigerats beizubehalten. 
Weiter denkbar ist auch eine Kombination, bei welcher die 
Basisstation einen Kontakt aufweist, welcher beaufschlagt 
durch das Bodenstaub-Aufsammelgerat in dessen Parks tel- 
lung des Absaugen des aufgesammelten Schmutzes durch 
den gesonderten Staubsauger bewirkt und bei Nichtbeauf- 
schlagung des Kontaktcs die Raumluftreinigung aktivicrt 
DiesbezOgbch kann weiter vorgesehen sein, dass die Basis- 
station weiter cine oder mehrere Andockkupplungen fur 
weitere GeraMe, bspw. im Sinne einer Ladestation, aufweist. 
Zufolge dieser Ausgcstaltung kann die Basisstation auch als 
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[0019] Auch betrifft die Erfindung ein Verfahren zum Be- 
treiben eines selbsttatig verfahrbaren Bodenstaub-Aufsam- 
melgerats nach den Merkmalen des OberbegrifFs des An- 
spruches 6. Urn hier ein Verfahren der in Rede stehenden Art 
anzugeben, welches hinsichtlich des Reinigungsergebnisses 5 
verbessert ausgebildet ist, wird vorgeschiagen, dass ein ci- 
ner jeweiligen Verfahrstrecke zugeordneter Staubanfall aus- 
gewertet wird und dass in Abhangigkeit von einem vorgege- 
benen Schwellwert die einern erh6hten Staubanfall zugeord- 
nete Verfahrstrecke noch einmal abgefahren wird Hierbei to 
wird mittels einer bevorzugt in Form einer Infrarot-Licht- 
schranke ausgebildeten Staubdurchsarzkontrolle, welche in 
einem zu dem Staubsammelbehalter fiihrenden Staubzu- 
fuhrkanal angeordnet ist, die passierenden Staubpartikel ge- 
zahlL Dabei wird die Lichtschranke unterbrochen, & h. der 15 
Infrarot-Lichtstrahl wird abgeschattct, so dass beim Emp- 
fanger kein Licht ankommt und ein Signal erzeugt wird. Die 
Einzelsignale werden in einem Mikroprozessor iiber eine 
vorgegebene Zeit von bspw. 0,5 bis 2 Sekunden, bevorzugt 1 
Sckunde; gezahlt. Die crmittelte Zahl der Ereignisse wird 20 
mit einem gesetzten Grenzwert verglichen und bei Ober- 
schreiten wird ein angepasstes Schmutzverhalten des selbst- 
tatig verfahrbaren Bodenstaub-Aufsammelgerates gesteuert, 
so bevorzugt durch mehrfaches Befahren der RSche oder 
auch Abfahren eines Fachers oder Shnlicher Muster, um den 25 
stark verschmutzten Bereich zufriedenstellend zu reinigen. 
Ziel ist die intensive Reinigung der als starker verschmutzt 
erkannten Flacbe. Das angepasste Schmutzverhalten bzw. 
die angepasste Verfahrroutine wird abgebrochen, sobald bei 
der kontinuiertichen Messung keine erhohten Werte mehr 30 
ermittelt werden. 

[0020] SchlieBlich betrifft die Erfindung ein Verfahren 
zum Riickfahrverhalten eines selbsttatig verfahrbaren Bo- 
denstaub-Aufsammelgerats nach den Merkmalen des Ober- 
begrifFs des Anspruchs 6, wobei das Bodenstaub-Aufsam- 35 
melgerat ilber Sto&- und/oder Abstandssensoren verfttgt und 
das Rackfahrverhalten auf einem vorprogrammierten Ab- 
lauf beruht, wobei dariiber hinaus die Orientierung anhand 
eines von einer Basisstation aufgebauten elektromagneti- 
schen Feldes erfolgt Das Verfahrverhalten des selbsttatig 40 
verfahrbaren Bodenstaub-Aufsammelgerats unterscheidet 
sich von derublichen Verhaltensstrategie zum Verfahren ei- 
ner bekannten Flache. Bei letzterer wird ein Pseudozufalls- 
verhalten bevorzugt Hierbei werden fur jeden der bevorzugt 
drei StoB- und/oder Abstandssensoren im Frontbereich mit- 45 
tels Simulation optimierte Drehwinkel berechnet Diese be- 
stehen aus einem fixen Anteil von bspw. 60° und einem 
Winkelbereich von bspw. +M0° um den fixen Winkelbetrag 
herum, aus dem im Betrieb ein Zufallswinkel berechnet 
wird Bei dem RUckfahrverhalten hingegen wird bevorzugt 50 
dass zunachst eine Auswertung des elektromagnetischen 
Feldes durch das Bodenstaub-Aufsainmelgerat, etwa durch 
eine 360 Q -Drebung des Bodenstaub-Aufsammelgerats er- 
folgt und sodann orientiert an den erfassten Minimawerten 
und ausgerichtet an einem der beiden Minimawerte ein Ver- 55 
fahren uber eine vorbestimmte Strecke ertblgt wonach die 
vorgenannten Schritte wiederholt werden. Hierzu ist bspw. 
die Antenne auf dem Bodenstaub-AufsammelgerSt quer und 
an der Basisstation lSngs angeordnet, wobei jedoch auch an- 
dere Anordnungen denkbar sind. Die Drehbewegungen k6n- 60 
nen kontinuierlich oder auch schrittweise sein. Nach einem 
Ausmessen der Maxima und Minima durch 360°-Drehung 
werden die Maximawcrte gespcichcrt. Hiemach crfolgt cine 
Entscheidung Qbereine Messbereichsumschaltung und eine 
Ausrichtung an einem der beiden Minima. Nach einem Fan- 65 
ren einer Strecke von bspw. 20 bis 60 cm, erfolgt ein crneu- 
tcs Messen durch 360°-Drchung und der Erfassung weitcrcr 
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wiederholten Messung durch eine 360°-Drehung eine gro- 
Bere maximale Feldstarke als bei der vorhergehenden Mess- 
routine ermittelt wird, eine Drehung in Richtung des entge- 
gengesetzten Minimums erfolgt. Ist demnach der zuerst er- 
mittelte Maximawert groBer als der zweite Maximawert, so 
ist die falsche Richtung gewahlt, was als Reaktion die Dre- 
hung entgegengesetzt der zuvor gewalilten Richtung zur 
Folge hat Ist hingegen der zuerst gemessene Maximawert 
kleiner als der zweite Maximawert, so hat sich das GerSt in 
die richtige Richtung bewegt Die Fahrt wird fortgesetzt 
Ein StoB oder optische Hindemiserkennung fiihrt zum Mo- 
dus Hindernisverhalten. Diesbezuglich wird vorgeschiagen, 
dass in dem Fall, dass das Gerat auf ein Hindernis trifft, zu- 
nachst ein Zuriickverfahren erfolgt, daraufhin ein Ver- 
schwenken um einen gewa^ilten Winkel oder einen Zufalls- 
winkel in einer bestimmtcn Drehrichtung, wieder ein Vor- 
wartsfahren und Wiederholung der vorgenannten Schritte 
erfolgt, bis kein Hinderniskontakt mehr vorliegt. Dement- 
sprechend erfolgt nach einem kurzen Zurticksetzen eine 
kleine Drehung weg vom Hindernis, wobei die Drehwinkel 
gespeichert und summiert werden. Weiter werden auch die 
StoBereignisse gezahlt Hiemach erfolgt die Fahrt des Ge- 
rats Yorwarts ilber eine vorgegebene Strecke von bspw. 20 
bis 60 cm oder gegebenenfalls bis zu einem weiteren Hin- 
derniskontakt. Auch ist vorgesehen, dass abhangig von einer 
vorbestimmten Anzahl von Hinderniskontakten nach dem 
Zuriickfahren eine Drehung um einen Zufallswinkel vorge- 
nommen wird. Falls die Anzahl der gezShlten Hindernis- 
kontakte (StdBe) einen Grenzwert Qberschreitet bzw. wenn 
der Gesamtdrehwinkel einen Grenzwert Qberschreitet, 
bricht das autonom arbeitende Gerat durch Drehung um ei- 
nen zufalligen Winkel aus dem angepassten Verhalten bei 
Hinderniskontakt aus. DiesbezUglich wird weiter vorge- 
schiagen, dass abhangig von einer vorbestimmten Anzahl 
von Hinderniskontakten nach dem Zuriickfahren eine Neu- 
orientierung an dem elektromagnetischen Feld vorgenom- 
men wird. Weiter ist vorgesehen, dass nach erfolgreichem 
Um fahren eines Hindemisses eine RUckdrehung um den 
zum Umfahren des Hindemisses erforderlichen Winkelbe- 
trag durchgefuhrt wird. Dementsprechend erfolgt eine Dre- 
hung in Gegenrichtung entsprechend des Gesamtdrehwin- 
kels, wonach der Zahler flir Winkel- und StoBereignisse auf 
Null gesetzt wird Hiemach erfolgt eine Feinausrichtung am 
elektromagnetischen Feld und Fortsetzung der Fahrt Die 
Lange der Fahrstrecke ist dem MeBbereich angepasst. So ist 
vorgesehen, dass mit zunehraender AnnSherung an die Ba- 
sisstation die vorgenommene Verfahrstrecke kilrzer gesetzt 
wird. Je mehr sich das Auf sammelgerat der Basisstation na- 
hert, desto starker wird das Signal, was in kurzere Fahrstrek- 
ken umgesetzt wird. Als vorteilhaft erweist sich weiter, dass 
jedenfalls im Hinblick auf kleinere Richtungsanderungen 
auch walirend des Verfahrens eine Ausrichtung an die Feld- 
starke vorgenoramen wird. So ist auch ein Drehen der Fahrt- 
richtung auch bei gleichzeitiger Vorwartsfahrt mOglich. Es 
erfolgt ein wiederholtes Ausrichten bis sich das Boden- 
staub-Aufsammelgerat unmittelbar vor der Basisstation be- 
findet Hiemach kann eine Drehung um 180° erfolgen, wo- 
nach abschlieBend mittels Ruckwartsfahrt das Andocken an 
die Basisstation erfolgt Hierbei wird ein Endschalter oder 
Kontakt zu einem Ladestecker betatigt zum Aufladen des 
Aufsammelger^tes und gegebenenfalls zur Entleerung des- 
selben. Denkbar ist auch, dass das Aufsammelgerat 1 vor- 
warts, d. h, in Qblicher Verfahrrichtung auf die Basisstation 
fahrt. 

[0021] Die Hinderais-Erkennung kann Uber Kontakt, In- 
frarot-Schaltsensoren, Ultraschall-Sensoren usw. vorge- 
nommcn sein. Diese Sensorcn sind bevorzugt in \ferfahr- 
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bei eine Unterscheidung nach vorne rechts und vome links 
vorgenommen werden kann, wodurch das Bewegungs-Ma- 
nagement beeinflusst wird. Es ist auch eine Anordnung dcr 
Sensoren im Heckbereich des Gerates moglich. Grundsatz- 
lich gilt bei einer Kollision, dass zunachst zuriickgefahren 5 
und das Gerat gedreht wird und hiemach dieses in eine neue 
Richtung fMhrt. Im Zuge des Zuriickfahrens und des Drehens 
sind bevorzugt die elektromotorisch angetriebenen Biirsten 
zur Energieeinsparung ausgeschaltet. Des Weiteren weist 
das autonome Gerat ein Sttitzrad auf, welches in Verfahr- 10 
richtung im hinteren Bereich des Gerates angeordnet sein 
kann. Es sind jedoch auch Losungen denkbar, dieses Stiitz- 
rad im vorderen Bereich, gegebenenfalls zwischen den 
KehrbOrsten anzuordnen. Bei dieser Ausgestaltung ist einer 
unbestimmten Vierpunkt-Auflage entgegengewirkt. also der 15 
Gefahr, dass ein Antriebsrad den Kontakt zum Boden ver- 
liert. Auch das Hochfahren einer leichten Rampe ist hier- 
durch ermoglicht. 

[0022] Nachstehend ist die Erfindung anhand der beige- 
fiigten Zcichnungcn, wclchc lediglich mehrere Ausfilh- 20 
rungsbeispiele darstellen, naher erlautert. Es zeigt; 
[0023] Fig, 1 eine perspektivische Darstellung eines Bo- 
denstaub-Aufsammelgerates mil Kehrbiirsten, eine erste 
Ausfuhrungsform betreffend; 

[0024] Fig. 2 eine perspektivische Unteransicht hierzu; 25 
[0025] Fig. 3 eine partiell aufgebrochene, perspektivische 
Darstellung des Gerates; 

[0026] Fig. 4 eine schematische Detaildarstellung einer 
Kehrbilrste, bei seitlicher Betrachtung; 
[0027] Fig. 5 eine weitere schematische Detaildarstellung 30 
einer Kehrbtirste in Draufsicht; 

[0028] Fig. 6 die Draufsicht auf ein Aufsammelgerat in ei- 
ner zweiten AusfUhmngsform; 

[0029] Fig. 7 eine partiell aufgebrochene, perspektivische 
Darstellung eines Aursammelgerates in einer dritten Aus- 35 
fiihrungsform; 

[0030] Fig. 8 die Draufsicht hierzu; 
[0031] Fig. 9 eine partiell geschnittene Detaildarstellung 
eines Abfederungsbereiches einer Abdeckhaube des Gera- 
tes; 40 
[0032] Fig. 10 eine der Fig. 9 entsprechende Darstellung, 
jedoch bei Vertikalbelastung der Abdeckhaube; 
[0033] Fig. 1 1 eine weitere der Fig. 9 entsprechende Dar- 
stellung, jedoch bei seitlicher Belastung der Abdeckhaube; 
[0034] Fig. 12 eine perspektivische Darstellung eines 45 
Aufsammelgerates in einer weiteren Ausfilhrungsform; 
[0035] Fig. 13 eine der Fig. 12 entsprechende Darstel- 
lung, jedoch nach Abnahme der Abdeckhaube; 
[0036] Fig. 14 eine perspektivische Unteransicht des Auf- 
sammelgerates gemSB der Ausftlhrungsform in Fig. 12; 50 
[0037] Fig. 15 einen Langsschnitt durch das Aufsammel- 
gerat; 

[0038] Fig. 1 6 eine schematische Darstellung einer Basis- 
station zum Laden und En dec re n des Aufsammelgerates 
und 55 
[0039] Fig. 17 eine Prinzipdarstellung zur Erlauterung des 
selbstandigen AufTindens der Basisstation, durch von letzte- 
rer ausgesendeter elektroraagnetischer Wellen; 
[0040] Fig. 1 8 eine der Fig. 14 entsprechende perspektivi- 
sche Unteransicht des Aufsammelgerats gem&B einer weite- 60 
ren Ausfuhrungsform; 

[0041] Fig. 19 einen schematischen Langsschnitt durch 
das Aufsammelgerat, eine weitere Ausfuhrungsform betref- 
fend; 

[0042] Fig. 20 die HerausvergroBerung des Bereiches XX 65 
in Fig. 19; 

[0043] Fig. 21 eine schematische Schnittdarstellung, den 



[0044] Fig. 22 eine der Fig. 21 entsprechende Darstel- 
lung, jedoch bei aus dem Normalbetrieb herausverlagertern 
Fahrwerk; 

[0045] Fig. 23 den vergrdBerten Schnitt gemaB der Iinie 
XXm-XXminFjg.21; 

[0046] Fig. 24 eine schematische Darstellung der Verhal- 
tensstrategie des Aufsammelgerates beim RUckfahren zur 
Basisstation; 

[0047] Fig. 25 eine der Fig. 24 entsprechende Darstel- 
lung, jedoch das Ruckfahrverhalten bei Hinderniserkennung 
betreffend. 

[0048] Dargestellt und beschrieben ist zunachst mit Bezug 
zu den Fig. 1 bis 3 ein selbsttatig verfahrbares Bodenstaub- 
Aufsammelgerat 1 mit einem Chassis 2 und einer das Chas- 
sis 2 Uberdeckenden Abdeckhaube 3. 
[0049] Wie insbesondere aus den Darstellungcn in den 
Fig. 1 und 2 zu erkennen, weist das Gerat 1 einen von einer 
Kreisform abweichenden Grundriss auf. So setzt sich der 
Grundriss sich aus einera halbkreisfbrmigen Kreisformab- 
schnitt 4 und einem hicran anschlieficndcn, an einem Recht- 
eck orientierten Formabschnitt 5 zusammen, wobei der 
Rechteckabschnitt 5 in Verfahrrichtung r des Gerates 1 
vome ausgeformt ist. 

[0050] Der Rechteckabschnitt 5 ist im Grundriss insbe- 
sondere in den Eckbereichen 6 verrundet Auch die - in Ver- 
fahrrichtung r betrachtete - Kontur der, die Eckbcreiche 6 
verbindenden Stirnrandflache 7 ist konvex ausgeformt. Dar- 
Uber hinaus sind auch die seitlichen Obergangsbereiche zwi- 
schen den Eckabschnitten 6 und dem Kreisformabschnitt 4 
konkav verrundet, so dass sich hier eine leichte taillenartige 
Einziehung des Grundrisses ergibt. 

[0051] Die zuvor beschriebene Grundrissausgestaltung 
bezieht sich sowohl auf die Ausformung des Geratebodens 8 
als auch auf die AuBenkontur der chassisseitigen, das Chas- 
sis 2 Uberfangenden und den Gerateboden 8 umfassenden 
Abdeckhaube 3. 

[0052] Das autonom arbeitende Aufsammelgerat 1 ist als 
Kehrgerat ausgebildet, wozu eine urn eine Horizontalacbse 
x drehbare Btirste 9 vorgesehen ist, welche in dem darge- 
stellten Ausfiihrungsbeispiel im Bereich des Rechteckab- 
schnittes 5 angeordnet ist Der Antrieb der Burste 9 erfolgt 
Uber einen Elektromotor 10, welcher von einem, im rUck- 
wartigen Kreisfonnabschnitt 4 angeordneten Akkumulator- 
Paket 11 gespeist wird. 

[0053] Im Bereich der Btirste 9 ist der Gerateboden 8 mit 
einem fensterartigen Ausschnitt 12 versehen, durch welchen 
die Borsten 13 der BUrste 9 uber die Unterseite des Gerate- 
bodens 8 zur kehrenden Reinigung des zu pflegenden Fufl- 
bodens vorragen. Die Burste 9 weist maanderformig ange- 
ordnete Borstenreihen auf, wobei die Anordnung dieser Rei- 
hen weiter so gew&hlt ist, dass - bezogen auf die Horizontal- 
achse x - ein Kehren von auBen nach innen und - in \ferfahr- 
richtung r betrachtet - von vorne nach hinten erfolgt. 
[0054] Der mittels der Burste 9 aufgesammelte Boden - 
staub wird in einen riickwartigen, im Bereich des Kreis- 
formabschnittes 4 geratefest auf dem Chassis 2 angeordne- 
ten Staubsammelbehalter 14 geworfen. Zur Entieerung die- 
ses BehSlters 14 ist gerateunterseitig im Bereich des Bodens 
8 eine Cffenbare eine Klappe 15 vorgesehen. 
[0055] Das Aufsammelgerat 1 weist zudem zwei, teii- 
weise den Gerateboden 8 durchsetzende Verfahrrader 16 
auf, wobei jedes Verfahrrad 16 Uber einen gesonderten Elek- 
tromotor 17 angetrieben wird, womit neben dem ublichcn, 
geradlinigen Verfahren des GerStes 1 auch ein Drehen bzw. 
Wenden desselben ermoglicht ist. 

[0056] Die Anordnung der Verfahrrader 16 ist weiter so 
gewahlt, dass diesc nahc der Randkantc des Geratebodens 8 
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formabschnitt 4 positioniert sind. 

[0057] Zudem ist im vorderen, der Stimrandkante 7 zuge- 
ordneten Bereich mittig cine Sttitzrolle 18 vorgesehen, wo- 
mit eine Dreipunkt-Auflagc dcs Cerates 1 auf dem FuBbo- 
den 41 erreicht winL 5 
[0058] Zur Hinderniserkennung sind im Bereich der Stirn- 
randflSche 7 Seosoren 19 vorgesehen. Vorzugsweise werden 
hierbei drei Sensoren 19 so angeordnet, dass ein mitliger 
Sensor 19 zur Erkennung von Frontalst&Ben und die zwei 
weiteren Sensoren 19 in den Eckbereicben 6 zur Erkennung 10 
von StoBen, die seillich von vorne auf das Gerat 1 einwirken 
dienen. DiesbezUglich konnen mechanisch wirksame Kon- 
taktschalter aber auch Infrarot-Schaltsensoren oder Ultra- 
schall-Sensoren Verwendung finden. Bevorzugt kommen 
Mikroschalter zum Einsatz. 15 
[0059] Das AnstoBen gegcn cin Hindemis bcwirkt cine 
leichte Verlagerung der, das Chassis 2 Uberfangenden Ab- 
deckhaube 3, welche Verlagerung durch den zugeordneten 
Sensor 19 erfasst wird. Ein in einer - in den Darstellungen 
nur schematisch angedcutctcn - Logikeinhcit 20 hinterlcg- 20 
tes Bewegungs-Management veranlasst bei einer Hindernis- 
erkennung das Zuruckfahren des Gerates 1 und das Drehen 
des Gerates 1 in eine neue Richlung. Das Zuruckfahren er- 
folgt hierbei nur uber einen kurzen Weg, so dass eine Kon- 
trolle nach hinten, das heifit entgegen der ublichen Verfahr- 25 
richtung r, nicht notig ist. Das Drehen des Gerates 1 erfolgt 
Uber die unterschiedliche Ansteuerung der Verfahrrader 16. 
Als besonders vorteilhaft erweist sich hierbei, dass bei dem 
Zuruckfahren und dem Drehen der Elektromotor 10 fur die 
BUrste 9 zur Energieeinsparung ausgeschaltet wird. 30 
[0060] Zur Erkennung von Stufen oder dergleichen ist das 
AufsammelgerSt 1 des Weiteren mit Ultraschall-Sensoren 
21 versehen, welche in dem dargestellten Ausfuhrungsbei- 
spiel seitlich des fensterartigen Ausschnittes 12 des Gerate- 
bodens 8, nach unten in Richtung auf den FuBboden 41 ge- 35 
richtet angeordnet sind. Wesentlich hierbei ist, dass die Ul- 
traschall-Sensoren 21 in Verfahrrichtung r vor einem 
Schwerpunkt des Gerates 1 liegen. Mittels dieser Ultra- 
schall-Sensoren 21 wird im Zuge des Verfahrens der FuBbo- 
den 41 abgetastet Bezuglich der Anordnung und der Ver- 40 
fahrensweise der Ultraschall-Sensoren 21 wird auf die nicht 
vorveroffentlichte deutsche Patentanmeldung mit dem Ak- 
tenzeichen 101 13 105.4 verwiesen. Der Inhalt dieser Pa- 
tentanmeldung wird hiermit vollinhaltlich in die Offenba- 
rung voriiegender Erflndung mit einbczogen, auch zu dem 45 
Zwecke, Merkmale dieser Anmeldung in Anspriiche voriie- 
gender Erflndung mit einzubeziehen. 
[0061] Um auch in Ecken oder entlang von FuBleisten 
usw. reinigen zu konnen sind zwei, jeweils einem Eckbe- 
reich 6 zugeordnete KehrbUrsten 22 vorgesehen. Diese set- 50 
zen sich jeweils zusammen aus einem antreibbaren BUrsten- 
kSrper 23 mit im Wesentlichen kreisfbrmigem Grundriss 
und drei umfangsgleich verteilt an dem Burstenkorper 23 
angeordneten Borstenbtischeln 24. 

[0062] Die Anordnung der KehrbUrsten 22 ist hierbei so 55 
gewahlt, dass die Biirstenkorper 23 innerhalb des Grundris- 
ses des AufsammelgerStes 1 liegen, die BorstenbUschel 24 
hingegen iiber die, durch die Abdeckhaube 3 vorgegebene 
Randkontur hinausragen und somit kehrend entlang von 
FuBleisten oder in Eckbereichen den Bodenstaub transpor- 60 
tieren. Zufolge dessen wird auch Schmutz auBerhalb der Ge- 
rMtekontur erfasst und aufgrund der gewahlten, gegensinni- 
gen Drchrichtung (siehe Pfcilc d in Fig. 2) in die Mittc des 
Gerates 1 in Richtung auf die um die Horizontalachse x dre- 
hende BUrste 9 transportiert Da hierbei weiche Borsten uber 65 
die GerStekontur hinausragen, werden Wendigkeit und Mo- 
bilitat dcs Gerates 1 nicht negativ becintrachtigt. 
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sten 22 sind orientiert an einer Vertikalachse y. Um eine ver- 
besserte Reinigungswirkung zu erzielen ist die Drehachse z 
einer jeden Kehrburste 22 gegenUber der Vertikalachse y in 
Verfahrrichtung r geneigt, so bspw. um einen Winkel von 5° 
bis 15° (vgl. Fig. 4). 

[0064] Aufgrund der, bezogen auf die GerateauBenkontur 
gewahlten tJberlange der BorstenbUschel 24 ist eine Anpas- 
sung an Ecken und Kanten durch Biegen und Strecken der 
BorstenbUschel 24 erreichbar (vgl. Fig, 4 und 5). 
[0065] Der Antrieb der KehrbUrsten 22 erfolgt indirekt 
Uber den Elektromotor 10. So treibt letzterer, wie erwMhnt, 
die um die Horizontalachse x drehende BUrste 9 an. Uber 
letztere werden mittels Transmissions-Riemen 25 die Kehr- 
bUrsten 22 angetrieben, wobci ein Obersetzungsverhaltnis 
von BUrste 9 zu KehrbUrsten 22 von bspw. 3 bis 15 zu 1 ge- 
wahlt ist. 

[0066] Wie in Fig. 6 schematisch dargestellt kann die zu- 
vor beschriebene Ausfuhrung mit einer um eine Horizontal- 
achse x drehenden BUrste 9 und zwei orientiert an einer Ver- 
tikalachse y drehenden KehrbUrsten 22 auch bei cincm Auf- 
sammelgerat 1 mit insgesamt kreisrundem Grundriss An- 
wendung finden. 

[0067] Wie erwahnt, wird ein Hindemis durch AnstoBen 
und hieraus erfolgender Sensorerfassung erkannt Hierzu ist 
eine leichte Verlagerung - Neigung - der Abdeckhaube 3 er- 
wUnscht Um die Abdeckhaube 3 in ihrer Ausgangsruhelage 
zurUckzuversetzen und dort zu halten ist eine fedemde Hal- 
terung der Abdeckhaube 3 an dem Chassis 2 vorgesehen. 
GemaB der zuvor beschriebenen ersten Ausfuhrungsform 
kann diese Abfederung der Abdeckhaube 3 zentral im obe- 
ren Bereich vorgesehen sein (Zentralfeder 42). Eine weitere 
erfindungsgemaBe Losung ist in einer weiteren Ausfuh- 
rungsform in den Fig. 7 bis 11 dargestellt. Es ist zu erken- 
nen, dass hierbei die Abdeckhaube 3 Uber drei dezentral an- 
geordnete Federn 26 an dem Chassis 2 abgesttitzt ist, wobei 
diese drei Fedem 26 umfangsgleich verteilt sind. 
[0068] Die Abdeckhaube 3 weist, zugeordnet jeder Feder 
26, innenwandig einen, ein Federende aufnehmenden La- 
gerbock 27 auf. Die sich vertikal erstreckende Feder 26 
stutzt sich mit ihrem anderen Ende oberseitig auf dem Gera- 
teboden 8 ab. Die Abdeckhaube 3 stutzt sich demnach uber 
die Fedem 26 auf dem Gerateboden 8 ab, wobei eine An- 
schlagbegrenzung der Abdeckhaube 3 nach vertikal oben 
durch einen, den Gerateboden 8 unterfangenden Radialaus- 
leger 28 der Abdeckhaube 3 anscblagbegrenzt ist (vgl Fig. 
9). 

[0069] Die Lagerbocke 27 sind hohenmaBig so angeord- 
net, dass bei einer vertikalen Beaufschlagung der Abdeck- 
haube 3 diese sich entgegen der Federkraft absenkt (Pfeil c) 
und sich mit ihrem umiaufenden Rand auf dem FuBboden 41 
abstOtzt, wobei die Unterseite der Lagerbocke 27 noch mit 
Abstand zur Oberseite des Geratebodens 8 verharren. Dem- 
nach werden auf die Abdeckhaube 3 einwirkende Vertikal- 
krafte nicht in das Chassis 2 eingeleitet sondem vielmehr 
uber die Abdeckhaube 3 in den FuBboden 41 geleitet (vgl. 
Fig. 10). 

[0070] Auch das seitliche Verschwenken (Pfeil c') der Ab- 
deckhaube 3 bei einer Kollision mit einem Hindemis ist 
durch die gewahlte Anordnung der Fedem 26 erreichbar. 
Zur Verhinderung eines Nachschwingens und somit eines 
mehrfachen Auslosens eines Sensorsignales kann zwischen 
der Abdeckhaube 3 und dem umiaufenden Rand des Gerate- 
bodens 8 cin Schwingungsdampfer 29 angeordnet scin. 
[0071] Auch die in den Fig, 12 bis 15 dargestelite Ausflih- 
rungsforrn eines Aufsammelgerates 1 weist einen kreisrun- 
den Grundriss auf. Um eine Anpassung an unterschiedliche 
FuBbodcnbcschaffcnhcitcn, so bspw. im t)bergang von 
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Achslager der um die Horizontalachse x drehbaren Burste 9 
tragendes Bodenteil 30 um cine horizontal ausgerichtete 
Achse v sch wenkbar an dem Chassis 2 angeordnet. Der Ge- 
rateboden 8 weist eine der Kontur des Bodenteiles 30 ange- 
passte Ausnehmung 31 auf . 

[0072] Zufolge dieser Ausgestaltung ist stets eine opti- 
male HShenanpassung des wesentlichen Bereiches, namlich 
des Burstenbereiches erreichbar. Eine, einerends mit dem 
Chassis 2 verankerte und andernends liber einen Halter des 
Elektromotors 10 mit dem beweglichen Bodenteil 30 ver- 
bundene RUckstellfeder 40 dient zur Ausrichtung des Bo- 
denteiles 30 in einer Grundstellung Des Weiteren ist, wie 
aus der Schnittdarstellung in Fig. 15 zu erkennen, eine 
Rampe 32 vorgesehen, welche kehrblechartig in Verfahr- 
richtung r hinter der BUrste 9 angeordnet ist und dem geziel- 
ten Auswcrfen des aufgekehrten Bodenstaubcs in den 
Staubsammelbehalter 14 dient. Diese Rampe 32 wachst zu 
der Burste 9 hin aus dem Bodenteil 30 aus und gleitet im Be- 
trieb mit ihrer freien Stimkante auf dem zu pflegenden FuB- 
bodcn. 

[0073] Die Rampe 32 ist sowohl zu dem Bodenteil 30 als 
auch zu der Burste 9 relativ hfthenraSBig beweglich (Pfeile 
a), wodurch eine unabhangige Hohenanpassung der Rampe 

32 gegeben ist, wobei weiter die Rampe 32 den Staubsam- 
melbehalter 14 nach vome abschlieBt 

[0074] We weiter aus der Unteransicht in Fig. 14 zu er- 
kennen, ist bei dieser Ausfuhrungsform eine Stutzrolie 18 
im hinteren Bereich vorgesehen. 

[0075] Das hohenverlagerbare Bodenteil 30 sowie die 
Rampe 32 sind dartiber hinaus auch in Verbindung mil in 
den Eckbereichen 6 angeordneten Kehrbiirsten 22 verwend- 
bar. 

[0076] Das autonom arbeitende Aufsammelgerat 1 ist 
nach dem Sender-/Empfanger-Prinzip mit einer Basisstalion 

33 gekoppelt, welch letztere sowohl als Parkplatz und Lade- 
station fur das Gerat 1 als auch als Entleerungsstation dient. 
Hierzu weist die Basisstation 33 einen gesondert verwend- 
baren Staubsauger 34 auf (vgL Fig. 16). Hierbei handelt es 
sich um einen Qblichen Haushaltsstaubsauger, welcher iiber 
einen Adapter (35) mit der Basisstation 33 verbunden ist. 
Das die Basisstation 33 aufsuchende Aufsammelgerat 1 lost 
in der Parkstellung einen Xontakt aus, wonach der bspw. in 
einem Stand-By-Betrieb verharrende Staubsauger 34 den in 
dem Staubsammelbehalter 14 aufbewahrten Staub absaugt. 
Gleichzeitig erfolgt ein Aufladen des Energietragers, wel- 
cher bspw. in Form eines Akkumulator-Paketes U ausgebil- 
det ist DiesbezUglich sind auch Brennstoffzellen denkbar. 
[0077] Zum selbsttatigen Auffinden der Basisstation 33 
weist das Aufsammelgerat 1 ein oder zwei Empfangeranten- 
nen 345 auf, mit deren Hilfe die Ausrichtung der Feldlinien 
eines durch einen in der Basisstation 33 angeordneten Sen- 
ders erzeugten elektromagnetischen Feldes ermittelt wer- 
den. Die mit Hilfe eines Scbwingkreises erzeugten und 
durch eine Senderantenne 37 gesendeten Wellen 38 durch- 
dringen die meisten Hindernisse und sind so mit weitestge- 
hend sicher vor Abschattung. 

[0078] Das Funktionsprinzip ist schemausch in Fig. 17 
dargestellt. Das Aufsammelgerat 1 orientiert sich beim Zu- 
ruckfahren zur Basisstation 33 an den Feldlinien, in dem es 
entweder den Feldlinien folgt und hierbei in Richtung des 
starksten Signals fahrt oder senkrecht zu den Feldlinien 
fahrt (Pfeile b). DarUber hinaus ist auch eine gemischte Stra- 
tegic zum Auffinden der Basisstation 33 cinsctzbar. Trifft 
das Aufsammelgerat 1 auf ein Hindernis, greift eine sensor- 
unterstUtzte Verhaltensstrategie, die das Urafahren des Hin- 
demisses ermbglicht, wonach der Weg zur Basisstation 33 
fortgesctzt wird. 



Grundriss des Aufsammelgerats 1 die StUtzrolle 18 im in 
Verfahrrichtung betrachteten vorderen Bereich angeordnet 
sein, wahrend die Verfahrrader 16 dem hinteren Teil des 
Aufsammelgerats 1 zugeordnet sind. Die BUrste 9 erstreckt 
5 sich hierbei etwa mittig des Geratebodens 8 quer zur Ver- 
fahrrichtung. 

[0080] Die Abgrunderkennung ist bei dieser Ausgestal- 
tung beispielhaft durch Infrarot-Sensoren 50 realisiert, wo- 
bei eine Anordnung derseiben in Verfahrrichtung vor der 
10 BUrste 9 gewahlt ist. Die der Hinderniserkennung dienenden 
Sensoren 19 sind in dem dargestellten Ausfuhrungsbeispiel 
gleichfalls Infrarot-Sensoren. 

[0081] Ein hiertiber erkanntes Hindernis fuhrt Uber eine 
Auswenung zu einem Abbremsen des Aufsammelgerats 1, 

15 womit die Wucht beim AnstoB reduziert bzw. darUber hin- 
aus der StoB vermicden wird. tTber einen Mikroprozessor 
kann das ausgewertete Ergebnis dazu genutzt werden, dass 
bei einer Hinderniserkennung eine geringe Geschwindigkeit 
und bei Nichtvorhandensein eines Hindemisses eine hohe 

20 Geschwindigkeit des Aufsammelgerats 1 gewahlt wird. 
[0082] Fig. 19 zeigt einen schematischen Schnitt durch 
ein Aufsammelgerat 1 in einer weiteren AusfUhrungsform 
mit einer StutzroUe-Verfahrrader-Anordnung gemaB der 
Ausfuhrungsform in Fig. 1 8. Die Burste 9 ist an einer Wippe 

25 51 hohenveranderbar gelagert, wozu die Wippe 51 in dem 
Chassis 2 um eine Drehachse w kippbar ist. Diese Wippen- 
Drehachse w falit zusammen mil der horizontal angeordne- 
ten Achse u des die Burste 9 antreibenden Elektromotors 10, 
wobei der Elektromotor 10 in Verfahrrichtung r hinter der 

30 Burste 9 angeordnet ist 

[0083] Weiter tragt die Wippe 51 in dem dargestellten 
Ausfuhrungsbeispiel auch eine - hier lediglich schematisch 
dargestellte - KehrbUrste 22. 

[00841] Zufolge dieser Ausgestaltung ist eine Selbstentla- 

35 stung bei erhohter Reibung erzielt. Liegt ein erhohter Wider- 
stand an der Burste 9 vor, so wird diese und gegebenenfalls 
auch vorhandene KehrbUrsten 22 entgegen der Schwerkraft 
angehoben. So ist bei samtlichen Belastungszustanden des 
Gerats der Elektromotor 10 samt KraftUbertragungseinrich- 

40 tung vor Zerstorung geschUtzt Daruber hinaus wird die Lei- 
stung des Elektromotors 10 konstant gehalten. 
[0085] Wie in den Darstellungen der Fig. 21 und 22 sche- 
matisch angedeutet, besteht weiter die Moglichkeit, den 
Motorstrom des die Burste 9 antreibenden Elektromotors 

45 zur Auswertung heranzuziehen. Uber eine Aus werteelektro- 
nik 52 wird in Abhangigkeit des Motors troms eine Ande- 
rung der Verfahrroutine des Bodenstaub- Aufsammelgerats 1 
erreicht, so bspw. bei unzulassig erhohtem Motorstrom ein 
Zuriickfahren des Aufsammelgerats 1. Ein derart unzulassig 

50 erhohter Motorstrom kann bspw. bei Einziehen von Fransen 
oder eines Kabels in die BUrste 9 vorliegen. DarUber hinaus 
bewirkt die Auswerteeiektronik 52 beginnend mit einem 
Schwellwert des erfassten Motorstroras die Auslosung eines 
Zeitfensters, innerhalb dessen eine weitere Erhdhung des 

55 Motorstroms als Ausloseereignis fiir ein Zuriickfahren des 
Aufsammelgerats 1 herangezogen wird. 
[0086] Wie weiter in Fig. 19 zu erkennen, ist in dem zu 
dem Staubsammelbehalter 14 fUhrenden StaubzufUhrkanal 
53 eine Staubdurchsatzkontrolle 54 in Form einer Infrarot- 

60 Lichtschranke angeordnet, zur Ermittlung der von der Bur- 
ste 9 in Richtung auf den Staubsammelbehalter 141 abgewor- 
fenen Staubmenge innerhalb eines vorbesdmmten Zeitfen- 
sters. Anhand des errnittelten Staubdurchsatzcs wird gege- 
benenfalls die Verfahrstrategie des Aufsammelgerats 1 an- 

65 gepasst. So wird bei einem errnittelten hohen Staubdurch- 
satz ein wiederholtes Abfahren der den erhtfhten Staub- 
durchsatz crbrachten Fahrstrecke bewirkt. 
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Lampe 32 ist in Wurfrichtung ausweichbar angeordnet, wo- 
bei die Rampe urn die Bttrstenachse x verschwenkbar ist 
Die Rampe 32 ist gegen Federkraft ausweichbar, wozu die 
Rampe 32 als KunststoffFolie ausgebildet ist, welch letztere 
ein Bandelement 55 ausformt. Im vorderen, d. h. der Biirste 5 
9 zugeordneten Bereich ist das Bandelement 55 seitiich an 
Gleiischuhen 56 befestigt, die drehbar urn die Biirstenwelle 
x gelagert sind. Das folienartige Bandelement 55 wind somit 
im vorderen Bereich der Rampe 32 endang einer detlnierten 
Bahn gefil hrt, wodurch eine Kollision mit der Biirste 9 aus- to 
geschlossen ist Die vordere freie, auf dem zu reinigenden 
Boden autliegende Randkante 57 ist verschleiBresistent in 
Form einer Metall- oder Kunstkante ausgeformt. 
[0088] Durch die Vorspannkraft drttckt die Rampe 32 die 
Randkante 57 stets an den zu reinigenden Boden. TrifTt die 15 
Rampe 32 auf ein Hindcrnis, so weicht diesc aus, indem sie 
sich urn die Biirstenachse x nach oben dreht, wobei das 
Bandelement 55 bedingt durch die endseitige Befestigung 
des Bandelements 55 an einer Wandung des Staubsammel- 
behaitnisscs 17 einfedert. Der Bcfestigungspunkt des Band- 20 
elementes im Bereich des Samraelraumes 14 ist mit dem Be- 
zugszeichen 58 versehen. 

[0089] Die Rampe 32 passt sich an verschiedene Boden- 
hohen an, wobei die Federkraft der Rampe 32 so gewahlt ist, 
dass sich das Aufsammelgerat 1 nicht festfahren kann. 25 
[0090] Um auf die Abdeckhaube 3 einwirkende Vertikal- 
krafte nicht in das Chassis 2 einzuleiten, sondern vielmehr 
iiber die Abdeckhaube 3 in den FuBboden 41 zu lei ten, ist in 
einer weiteren Ausfiihrungsform gemaB den Fig. 21 und 22 
eine fedemde Aufhangung des die Verfahrrader 16 und die 30 
zugeordneten Elektromotoren 17 beinhaltenden Fahrwerks 

59 vorgesehen. Hierzu sind die Verfahrrader 16 und der 
Elektromotor 17 auf einer von dem Gerateboden 8 geson- 
derten Fahrwerk-Montageplatte 60 angeordnet, welche 
Montageplatte 60 sich in einer unbelasteten Grundstellung 35 
gemaB Fig. 21 in einem an den Grundriss der Montageplatte 

60 angepassten fensterartigen Ausbruch 61 des Geratebo- 
dens 8 in der Ebene des GerStebodens 8 erstreckt. 

[0091] Die das Fahrwerk 59 tragende Montageplatte 60 ist 
relativ zu dem Chassis 2 und der Abdeckhaube 3 fedemd 40 
aufgehangt Diese fedemde Aufhangung ist durch die Mon- 
tageplatte 60 an den Gerateboden 8 anbindende Federbander 
62 realisiert, welche gemaB der Darstellung in Fig. 23 im 
Querschnitt eine spharische Auswdlbung aufweisen. Dem- 
zufolge sind die Federbander 62 als Knackfedem geformt, 45 
wobei jedes Federband 62 bevorzugt aus einem profilierten 
- bombierten - Metall- bzw. Stahlbiech geschnitten isL 
[0092] Die Abdeckhaube 3 ist in diesem Ausfuhrungsbei- 
spiel zumindest in vertikaler Richtung starr mit dem Chassis 
2 verbunden. Eine vertikale Beaufschlagung der Abdeck- 50 
haube 3 bewirkt bei tjberschreiten eines Schwellwertes Uber 
das Chasssis 2 und den Gerateboden 8 das Nachgeben der 
Federbander 62, was eine Verringerung des Abstandes der 
Abdeckhaube 3 zu dem Boden 41 zur Folge hat. Durch die 
Knackfederausbildung ergibt sich bei tjberschreiten des 55 
Schwellwertes ein schlagartiges Einknicken des Fahrwerks 
59, wonach die Abdeckhaube 3 sich zur Einleitung der ver- 
tikal einwirkenden Krafte auf dem FuBboden 41 abstiltzt 
(vergl.Fig.22). 

[0093] Wird der Schwellwert der vertikal eingeleiteten 60 
Krafte unterschritten, so nimmt das Fahrwerk 59 aufgrund 
der Federvorspannung der Federbander 62 die Ursprungs- 
stellung gcmBB Fig. 21 ein, unter gleichzcitigem Anhcben 
der Abdeckhaube 3 und des Chassis 2. 

[0094] Anstelle der Federbander 62 konnen auch zwi- 65 
schen der Montageplatte 60 und dem Gerateboden 8 wir- 
kende Druckfedcrn angeordnet scin, dcren Fedcrcharakteri- 
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Schwellwertes ansprechen. 

[0095] Die Verhaltensstrategie zum Befahren einer unbe- 
kannten Flache beruht auf dem Prinzip des Pseudozufallver- 
haltens. So ist fiir jeden der bevorzugt drei Hindernissenso- 
ren 19 im Frontbereich ein optirnierter Drehwinkel berech- 
net Dieser besteht aus einem fixen Drehwinkelanteil und ei- 
nem Drehwinkelbereich um den fixen Drehwinkel herum, 
aus dem im Betrieb ein Zufallswinkel berechnet wird Das 
Zuriickfinden zur Basisstation 33 erfolgt mittels eines elek- 
tromagnetischen Felds, wobei in dem dargestellten Ausruh- 
rungsbeispiel die Empfangerantenne 36 auf dem Aufsam- 
melgerat 1 quer und die Senderantenne 37 an der Basissta- 
tion 33 langs angeordnet ist 

[0096] Fig. 24 zeigt schematisch das Ruckfahrverhalten 
des Aufsammelgerats 1. Zunachst erfolgt am Punkt A eine 
Oricntierung am Feld mittels Ausmcssen der Maxima und 
Minima dutch 360°-Drehung des Aufsammelgerats 1. Die 
erfassten Maxima werden gespeichert, wonach eine Ent- 
scheidung iiber eine MeBbereichsumschaltung erfolgt. An- 
schlicBcnd richtet sich das Aufsammelgerat 1 an einem der 
beiden Minima aus und fahrt vorwSrts eine vorbestimmte 
Strecke von bspw. 40 cm bis zum Punkt A 1 , wo eine emeute 
Messung durch 360°-Drehung durchgefuhrt wird. 
[0097] Sind die bei Punkt A' ermittelten Maximawerte 
kleiner als die vor dem Verfahren an Punkt A gemessenen 
Maximawerte, so ist die richtige Richtung eingeschlagen, 
wonach die Fahrt fortgesetzt wird. Sind jedoch die nach dem 
ersten Verfahren bei Punkt A' ermittelten Maximawerte grd- 
Ber als die Maximawerte am Ursprungspunkt A so wurde 
die falsche Richtung gewShlL Als Reaktion hierauf erfolgt 
eine Drehuog des Aufsammelgerats 1 eatgegen der zuvor 
gewShlten Richtung. Diese Situation ist in Fig. 24 dlarge- 
stellL 

[0098] Das Aufsammelgerat 1 fahrt stets geradeaus in 
Richtung des Mirnimums, wobei die Lange der Fahrstrecke 
entsprechend des MeBbereichs ist Dies bedeutet, dass je na- 
her das Aufsammelgerat 1 an der Basisstation 33 ist und so- 
mit das Signal starker wird, desto ktlrzer wird die Fahr- 
strecke zwischen zwei Ausrichtungspunkten B, 
[0099] Nach jeder Fahrtstrecke erfolgt eine Feinausrich- 
tung des Aufsammelgerats 1 am Minimum durch Drehen 
des Aufsammelgerats 1 links und rechts der Fahrtrichtung, 
dies auch gegebenenfalls bei gleichzeitiger Varwartsfahrt 
Durch Ermitteln des Mirnimums wird die weitere Fahrtrich- 
tung bestimmt. Bei tjberschreiten eines Grenzwertes durch 
einen MeBwert erfolgt das Umschalten des MeBbereiches. 
Diese Feinausrichtung (siehe Punkte B, B' und B" in Fig. 
24) wird wiederholt, bis sich das Aufsammelgerat 1 unmit- 
telbar vor der Basisstation 33 befindet, wonach das Aufsam- 
melgerat 1 eine Drehung um 180° vollzieht und zum Andok- 
ken an der Basisstation 33 riickwarts fahrt bis ein Endschal- 
ter oder ein Kontakt zu einem Ladestecker betatigt wird. In 
der dann erreichten Parkstellung wird das Aufsammelgerat 
1 geladen und gegebenenfalls durch einen Staubsauger 34 
entleert. 

[0100] Die Basisstation 33 kann dartiber hinaus auch als 
Raumluf treinigungsgerat mit einer Andockkupplung fur das 
Aufsammelgerat 1 ausgebildet sein. Weiter besteht auch die 
M6glichkeit, dass die Basisstation 33 weitere Andockkupp- 
lungen fur weitere Cerate, wie bspw. Handakku-Staubs au- 
ger, im Sinne einer Ladestation aufweist. 
[0101] Die Fig. 25 zeigt das angepasste Verhalten des 
Aufsammelgerats 1 im Zuge der Ruckfahrt zur Basisstation 
33 bei HindemiskontakL Ein AnstoBen oder auch eine opti- 
sche Hindemiserkennung uber die Sensoren 19 fiihrt zum 
Modus Hindernisverhalten (siehe Punkte C, C und C" in 
Fig. 25). Trifft das Aufsammelgerat 1 auf ein Hindcrnis 63, 
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spriinglichcn Verfahrrichtung, woraufhin ein Verschwenken 
um einen gewahlten kleinen Winkel weg vom Hindemis 63 
erfolgt, wobei dieser gewahlte Winkel auch ein Zufallswin- 
kel sein kann. AnschlieBend erfolgt wieder ein Vorwartsfah- 
ren und Wiederholung der vorgenannten Schritte bis kein 5 
Hinderniskontakt mehr vorliegt Die vollzogenen Drehwin- 
kel zura Umfahren des Hinderaisses 63 werden gespeichert 
und summiert, dies unier gleichzeitigem Zahlen der StoBer- 
eignisse. 

[0102] Nach tiberwinden des Hindernisses 63 fahrt das io 
Aufsammelgerat 1 im Normalmodus iiber eine vorgegebene 
Strecke von bspw. 40 cm oder bis zu einem emeuten Hin- 
derniskontakt. Falls die Anzahl der gezahlten StoBe einen 
Grenzwert iiberschreitet bzw. der Gesamtdrehwinkel einen 
Grenzwert ttbersteigt, bricht das Aufsammelgerat 1 durch 15 
Drehung iibcr einen zufalligen Winkel aus dem angepassten 
Verhalten bei Hinderniskontakt aus und beginnt mit der 
Neuorientierung am Felel Diese Reaktion ist in Fig. 25 dar- 
gestellt. Die Anzahl der StoBe bzw. der Gesamtdrehwinkel 
an den Punktcn C und C im Bcrcich einer Raumccke iiber- 20 
schreitet einen Grenzwert, so dass aus C heraus aus dem an- 
gepassten Verhalten bei Hinderniskontakt ausgebrochen 
wird und bei Punkl A" eine Neuorientierung am Feld er- 
folgt. 

[0103] Bei Punkt C" hingegen wird das Hindemis 63 er- 25 
folgreich umfahren, wonach das Aufsammelgerat 1 zu- 
nachst cine vorgegebene Strecke bis zum Punkt B' fahrt. 
Hier dreht sich das Aufsammelgerat 1 um den zum Umfah- 
ren des Hindemisses 63 erforderlichen Winkelbetrag zu- 
riick, wonach der Zahler fur die Drehwinkel und die StoBer- 30 
eignisse auf NuU gesetzt werden. Vom Punkt B' aus erfolgt 
das Verfahren zur Basisstation 33 in dem dargestellten Aus- 
fiihrungsbeispiel hindernisfrei und demnach entsprechend 
der Ausfiihrung beziiglich der Darstellung in Fig. 24. 
[0104] Alle offenbarten Merkmale sind (fur sich) erfin- 35 
dungswesentlich. In der Offenbarung der Anmeldung wird 
hiermit auch der Offenbarungsinhalt der zugehorigen/beige- 
fiigten Prioritatsunterlagen (Abschrift der Vforanmeldung) 
vollinhaltlich mit einbezogen, auch zu dem Zweck, Merk- 
male dieser Unterlagen in Anspriiche vorliegender Anmel- 40 
dung mit aufzunehmen. 

Patentanspruche 

1. Selbsttatig verfahrbares Bodenstaub-Aufsanunelge- 45 
rat (1) mit einem elektromotorischen Antrieb, einem 
Staubsarnmelbehalter (14) und einer Abdeckhaube (3), 
wobei das Gerat (1) einen von einer Kreisform abwei- 
chenden Grundriss aufweist, dadurch gekennzeich- 
net, dass der Grundriss sich aus einem Kreisformab- 50 
schnitt (4) und einem, an einem Rechteck orientierten 
Formabschnitt (5) zusammensetzt, wobei der Recht- 
eckabschnitt (5) in Verfahrrichtung (r) vorne ist 

2. Bodenstaub-AuxsarnmelgerSt nach Anspruch 1 oder 
insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass 55 
das Gerat (1) eine um eine Horizontalachse (x) dreh- 
bare Biirste (9) aufweist und dass die Biirste (9) in dem 
Rechteckabschnitt (5) des Grundrisses angeordnet ist. 

3. Bc<knstaub-AufsammelgerSt nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 60 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass das Ge- 
rat (1) weiter zwei, orientiert an einer vertikalen Achse 
(y) umlaufcnde Kchrburstcn (22) aufweist 

4. Bodenstaub- Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 65 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Kehrblirstcn (22) vordcren Hckbcreichcn (6) des 



angeordnet sind. 

5. Bodenstaub- Aufsammelgerat (1), vorzugsweise 
selbsttatig verfahrbares Bodenstaub-Aufsammelgerat 
(1) mit einem elektromotorischen Antrieb, einem 
Staubsammelbehalter (14) und einer Abdeckhaube (3), 
sowie einer BUrste (9), die aufgrund ihrer Drehung die 
Staubteile in einer bestimmten Wurfrichtung in das 
Staubsammelbehaltnis (14) befdrdert, wobei zugeord- 
net zu der Biirste (9) eine an die Wurfrichtung orien- 
tiert angeordnete Rampe (32) vorgesehen ist, dadurch 
gekennzeichnet, dass die Rampe (32) in Wurfrichtung 
ausweichbar angeordnet ist. 

6. Selbsttatig verfahrbares Bodenstaub-Aufsammelge- 
rat (1) mit einem elektromotorischen Antrieb, einem 
Staubsammelbehalter (14) und einer Abdeckhaube (3), 
dadurch gekennzeichnet, dass das Gerat (1) als Kch- 
reinheit ausgebildet ist mit einer um eine Horizontal- 
achse (x) drehbaren Biirste (9), die von zwei, orientiert, 
an einer Vertikalachse (y) drehenden Kehrblirsten (22) 
beliefcrt wird. 

7. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach den Merkmalen 
des Oberbegriffs des Anspruch 6, wobei die Abdeck- 
haube (3) an den weiteren Geriteteilen mittels dezen- 
tral angeordneter Federn (26) abgestiitzt ist, dadurch 
gekennzeichnet, dass drei Fedem (26) vorgesehen sind. 

8. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach den Merkmalen 
des Oberbegriffs des Anspruch 6, gekennzeichnet 
durch eine, um eine Horizontalachse (x) iaufende Bur- 
ste (9), die den aufgesammelten Staub in einen gerate- 
festen Staubsammelbehalter (14) wirft 

9. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach den Merkmalen 
des Oberbegriffs des Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass in einem Staubzufuhrkanal (53) zu dem 
Staubsammelbehalter (14) eine Staubdurchsatzkon- 
trolle (54) vorgesehen ist. 

10. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach den Merkma- 
len des Oberbegriffs des Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass zur Abgrund- und/oder Hindemiserken- 
nung eine Infrarot-Lichtschranke dient. 

11. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach den Merkma- 
len des Oberbegriffs des -Anspruches 6, mit einem, das 
Bodenstaub-Aufsammelgerat (1) zusammen mit der 
Abdeckhaube (3) vom Boden (41) distanzierenden 
Fahrwerk (59), wobei die Abdeckhaube (3) bei Errei- 
chen einer vorgegebenen Belastung auf dem Boden 
(41) aufsitzt, dadurch gekennzeichnet, dass das Fahr- 
werk (59) relativ zu der Abdeckhaube (3) fedemd auf- 
gehangt ist derart, dass die Feder im Sinne einer Verrin- 
gerung des Abstandes der Abdeckhaube (3) zu dem 
Boden (41) bei tlberschreilen eines Schwellwertes an- 
spricht. 

12. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass bei Er- 
reichen des Schwellwertes die Abdeckhaube (3) zu- 
folge des sofortigen Nachgebens der Feder zur Auflage 
auf den Boden (41) kommt 

13. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die Biir- 
ste (9) an einer Wippe (51) hohenveranderbar gelagert 
ist. 

14. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass an der 
Wippe (51) auch die Kehrburstsen (22) hdhenvcrfinder- 
bar angeordnet sind. 
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mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Achse (u) des die Burste (9) antreibenden Elektromo- 
tors (10) horizontal angeordnet ist und mit einer Dreh- 
achse ( w) der Wippe (51) zusammenfalit 5 

16. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehrererj der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass Bur- 
stenabschnitte der Kehrbtirsten (22) iiber eine durch die 
Abdeckhaube (3) vorgegebene Randkontur des Gerates 10 
(1) hinausragen. 

17. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die Biir- 
ste (9) den Bodenstaub in einen geratefeste Staubsam- 15 
melbehalter (14) wirft. 

18. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die Bur- 
ste (9) und die Kehrbiirstcn (22) gemcinsam mittcls ei- 20 
nes Hektromotors (10) angetrieben werden. 

19. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass der 
Elektromotor (10) die Burste (9) antreibt und das die 2S 
Kehrbtirsten (22) mittels durch die Burste (9) angetrie- 
bener Transmissions-Riemen (25) angetrieben werden. 

20. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 30 
Kehrbtirsten (22) mit einem Verhaltnis zu der Burste 
(9) unterschiedlicher Drehzahl umlaufen. 

21. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 35 
Drehachse (z) einer Kehrburste (22) in Verfahrrichtung 
(r)geneigtist 

22. Bcriensuub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die drei 40 
Federn (26) umfangsgleich verteilt sind. 

23. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die Biir- 
ste (9) in einem, um eine horizontale Achse (v) beweg- 45 
lichen Bodenteil (30) aufgenommen ist. 

24. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass das Bo- 
denteil (30) eine gegenUber dem Bodenteil (30) nach 50 
unten vorragende Rampe (32) aufweist. 

25. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Rampe (32) zu der Burste (9) hin aus dem Bodenteil 55 
(30) auswachst. 

26. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Rampe (32) relativ zu dem Bodenteil (30) beweglich 60 
ist 

27. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbc- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Rampe (32) relativ zu der Burste (9) beweglich ist. 65 

28. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 



Rampe (32) in Verfahrrichtung (r) hinter der Burste (9) 
angeordnet ist. 

29. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Rampe (32) um eine Drehachse verschwenkbar ist. 

30. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Drehachse der Rampe (32) mit einer Biirstenachse (x) 
zusammenfalit. 

31. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Rampe (32) gegen Federkraft ausweichbar ist 

32. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach cincra oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, die Feder der 
Rampe (32) in die Rampenflache integriert angeordnet 
ist. 

33. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Rampe (32) jedenfalls in ihrem federbaren Teil aus ei- 
nem folienartig diinnen Bandelement (55) gebildet ist 

34. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass das 
Bandelement (55) eine KunststofiTolie ist. 

35. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Staubdurchsatzkontrolle (54) aus einer Infrarot-Licht- 
schranke besteht 

36. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass ein er- 
mittelter hoher Staubdurchsatz im Sinne eines wieder- 
holten Abfahrens der den erhohten Staubdurchsatz er- 
bracht habenden Fahrtstrecke ausgewertet wird. 

37. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass der Mo- 
tors trom des die Burste (9) antreibenden Elektromotors 
(10) zur Auswertung herangezogen ist und dass in Ab- 
hangigkeit des Motorstroms eine Anderung der Ver- 
fahnoutine des Bodenstaub-Aufsammelgerats (1) er- 
folgt 

38. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass bei un- 
zulassig crhohtem Motorstrom ein Zuriickfahren des 
Bodenstaub-Aufsammelgerats (1) erfolgt. 

39. Bodenstaub-Aufsammelgerat nach einem oder 
mehreren der vorhergehenden Anspriiche oder insbe- 
sondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass begin- 
nend mit einem Schwellwert des erfassten Motor- 
stroms ein Zeitfenster ausgelbst wird, innerhalb dessen 
eine weitere Erhdhung des Motorstroms als Auslbsee- 
reignis filr ein Zuriickfahren des Bodenstaub-Aufsam- 
melgerats (1) herangezogen wird. 

40. Kombination eines selbsttatig verfahrbaren Bo- 
denstaub- Aufsammclgcratcs (1) mit einem elcktromo- 
torischen Antrieb, einem Staubsammelbehalter (14) 
und einer Abdeckhaube (3), und einer Basisstation 
(33), welche mit dem Aufsammelgerat (1) nach dem 
Scndcr-ZEmpfangcr-Prinzip gekoppclt ist, dadurch ge- 
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dert verwendbaren Staubsauger (34) aufweist und dass 
das Aufsammelgerat (1) als KehrgerSt ausgebildet ist. 

41. Kombination nach den Merkmalen des Oberbe- 
griffs des Anspruchs 40, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Basisstation (33) als Raumluftreinigungsgerat mit 5 
einer Andockkupplung fur das Bodenstaub- Aufsam- 
melgerat (1) ausgebildei ist. 

42. Kombination nach den Anspriichen 40 bis 41 oder 
insbesondere danach, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Basisstation (33) weiter eine oder mehrere Andock- 10 
kupplungen fiir weitere GerSte, bspw. im Sinne einer 
Ladestation, aufweist 

43. Verfahren zum Betreiben eines selbsttatig verfahr- 
baren Bodenstaub- Aufsammelgerats (1) nach den 
Merkmalen des Oberbegriffs des Anspruches 6, da- 15 
durch gekennzeichnet, dass ein einer jewciligcn Vcr- 
fahrstrecke zugeordneter Staubanfall ausgewertet wird 
und dass in Abhangigkeit von einem vorgegebenen 
Schwellwert die einem erhShten Staubanfall zugeord- 
nctc Vcrfahrstrecke noch einmal abgefahrcn wird 20 

44. Verfahren zum Rttckfahrverhalten eines selbsttatig 
verfahrbaren Bodenstaub- Aufsammelgerats (1) nach 
den Merkmalen des Oberbegriffs des Anspruchs 6, wo- 
bei das Bodenstaub-Aufsammelgerat (1) ttber StoB- 
und/oder Abstandssensoren (19) verf iigt und das Ruck- 25 
fahrverhalten auf einem vorprogrammierten Ablauf be- 
ruht, wobei dariiber hinaus die Orientierung anhand ei- 
nes von einer Basisstation (33) aufgebauten elektroma- 
gnetischen Feldes erfolgt, dadurch gekennzeichnet, 
dass zunachst eine Auswertung des elektromagneti- 30 
schen Feldes durch das Bodenstaub-Aufsammelgerat 
(1), etwa durch eine 360°-Drehung des Bodenstaub- 
Aufsammelgerats (1) erfolgt und sodann orientiert an 
den erfassten Minimawerten und ausgerichtet an einem 
der beiden Minimawerte ein Verfahren uber eine vor- 35 
bestimmte Strecke erfolgt, wonach die voigenannten 
Schritte wiederholt werden. 

45. Verfahren nach Anspruch 44 oder insbesondere 
danach, dadurch gekennzeichnet, dass im Falle einer 
wiederholten Messung durch eine 36Q°-Drehung eine 40 
grdBere maximale Feldstarke als bei der vorhergehen- 
den Messroutine ermittelt wird, eine Drehung in Rich- 
tung des entgegengesetzten Minimum s erfolgt. 

46. Verfahren nach einem oder mehreren der Ansprli- 
che 44 bis 45 oder insbesondere danach, dadurch ge- 45 
kennzeichnet, dass in dem Fall, dass das Ger&t (1) auf 
ein Hindemis trifft, zunachst ein Zuruckverfahren er- 
folgt, daraufhin ein Verschwenken urn einen gewahlten 
Winkel oder einen Zufallswinkel in einer bestimmten 
Drehrichtung, wieder ein VDrwartsfahren und Wieder- 50 
holung der vorgenannten Schritte erfolgt, bis kein Hin- 
demiskontakt mehr vorliegt. 

47. Verfahren nach einem oder mehreren der Ansprii- 
che 44 bis 46 oder insbesondere danach, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass abh&ngig von einer vorbestimmten 55 
Anzahl von Hindemiskontakten nach dem Zuriickfah- 
ren eine Drehung um einen Zufallswinkel vorgenom- 
men wird. 

48. Verfahren nach einem oder mehreren der AnsprO- 
che 44 bis 47 oder insbesondere danach, dadurch ge- 60 
kennzeichnet, dass abhangig von einer vorbestimmten 
Anzahl von Hindemiskontakten nach dem Zurilckfah- 
ren eine Ncuoricnticrung an dem clcktromagnetischcn 
Feld vorgenommen wird. 

49. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspru- 65 
che 44 bis 48 oder insbesondere danach, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass nach crfolgrcichcm Umfahren eines 



des Hindemisses erforderlichen Winkelbetrag durchge- 
fuhrt wird. 

50. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspril- 
che 44 bis 49 oder insbesondere danach, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass mit zunehmender Annaherung an 
die Basisstation (33) die vorgenommene Verfahr- 
strecke kiirzer gesetzt wird. 

51. Verfahren nach einem oder mehreren der Ansprii- 
che 44 bis 50 oder insbesondere danach, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass jedenfalls im Hinblick auf kleinere 
Richtungsanderungen auch wahrend des Verfahrens 
eine Ausrichtung an die Feldstarke vorgenommen 
wird. 
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Automatically displaceable floor-type dust collector, with basic shape of the 
dust collector consisting of a circular section and a rectangular-shaped 
section with horizontally and vertically rotatable brushes 

El WO03024292A2 : AUTOMATICALLY DISPLACEABLE FLOOR-TYPE DUST 
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(WO03024292A) Novelty - The floor-type dust collector (1 ) comprises at least one 
electromotive drive, a dust collector container (14) and a covering hood (3). The 
basic shape of the dust collector consists of a circular section (4) and a rectangular- 
shaped section (5), which is disposed upstream in the direction of displacement. The 
dust collector has a brush (9) which is rotatable about the horizontal axis (x). The 
brush is located in the rectangular-shaped section of the dust collector. It also has 
two further sweeping brushes (22) which are rotatable about the vertical axis (y). 
Detailed Description - INDEPENDENT CLAIMS are also included for the following: 

(1 ) combination of the floor-type dust collector with the electromotive drive; and 

(2) method of operating the dust collector. 

Use - Automatically displaceable floor-type dust collector. 
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